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昭 和 4 5 年 4  打
昭 和 四 年 4 月
昭 和 5 1 年 8 月
昭 和 5 6 年 4  打
昭 和 印 年 4 月
昭 和 6 2 年 4 月
平 成 5 年 4 月
平 成 1 7 年 3  刃
昭 和 1 7 年 3 月 2 4 日 生
東 京 都
大 学 院 佶 報 科 学 研 究 科
東 京 大 学 工 学 部 産 業 機 械 工 学 科 卒 業
東 京 大 学 大 学 院 工 学 系 研 究 科 産 業 機 械 工 学 専 門 課 程 博 士 課 程 鯵 了
通 産 省 工 業 技 術 院 機 械 技 術 研 究 所 研 究 員
通 産 省 工 業 技 術 院 機 械 技 術 研 究 所 主 任 研 究 官
ス タ ソ フ ォ ー ド 大 学 人 工 知 能 研 究 所 鉾 員 研 究 員
機 械 技 術 郁 究 所 生 産 工 学 部 ロ ポ ッ ト エ 学 課 長
機 械 技 術 研 究 所 生 産 工 学 部 ロ ポ ッ ト エ 学 課 企 画 室 長
東 北 大 学 工 学 部 教 授
東 北 大 学 大 学 院 恬 蛾 科 学 研 究 科 に 配 置 換
東 北 大 学 を 定 年 退 職
位
昭 和 4 5 年 3 月
受 賞
昭 和 6 3 仔
平 成 4 年
平 成 5 年
平 成 9 午
工 学 博 士 ( 東 京 大 学 )
日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 論 文 賞
日 本 産 業 用 ロ ポ ッ ト エ 業 会 功 労 者 賞
日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 功 労 賞
q ■ 東 京 フ ブ ヅ シ " ン 協 会 第 Ⅱ 回 ク リ エ イ シ , ン 大 賞 ( 共 同 受 I D
?
?
?
?
十:成H年
平成Ⅱ年
平成Π年
十成12イ1
、r成14イ1
平成巧年
科ツ技術庁長官'賞
4U)1禽Ⅱ1文化!U団 1需Ⅱ比'f (共阿受賞)
H人機械学会ロポティクス・メカトロニクス都円典献賞
Π本機械学会ロボティクス・メカトロニクス部門功1ル賞
Π本機●促学会のフェロー
口本ロポット半会のフェロー
学会等における活動(役職等)
H人ロポ、ソト学会設立川・備委貝会代太 G端和561下~昭千隔8イ円
H●;産業川ロポヅト、11業会労勵安个産業用ロポッド密イtH乍業委n会上介(昭和56年~昭和60
・十)
1、]本機械学会第】1"1女1Ⅱ彪移動ロポットシンポジウム災h禿n長(昭和57件~1V仟Π57年)
Π本ロポヅト学会卯'Ⅱ(昭和581b~川仟怖0イF)
機械システム振聞脇会パーソナルビークルシステムプロジェクトプロジェクトリーダー(昭
和62イF~平成5卸)
,汁泌Ⅱ']動制御学会円,、町印門和63町二~、r成 211り
H水機械学会ロポティクスメカトロニクス分科会錦 1技11i委n会委n長(・乎成元午~、r成8年)
Π木ロポヅト学会理唖(乎成2年~平成4杓
Π木ロポヅト学会論文審査小委n会委R長(ヤ成2イに~乎成44下・)
Π本ロポット学会新H剖f業推迅特別委R会委n1て 6杓戍2件~・十・成4年)
Π本ロポット学会勧]祠ロボットシンポジウム災11妥【1会委n長(平成 2仟~平成3勺')
Π木ロポヅト学会最先゛高ロポヅト技術コンクール火行委n会委n長(平成5年~十成6イ円
バイオメカニズム学会 jΨ'11(十,成6 "~平成 8匂ヲ
Π本ロポット学会・Π本機械学会・訂1則Π動制御、γ会ロポティクスシンポジア迎営委n会委
n じ円女7年~)
Π本機械ツ会ロボヅクランプリ迎僻委n会委R (十・成7勺・~)
バイオメカニズムツ会'1乎'鍍1、(平成11年~)
Π木ロポヅト学会評i驫n い1勺或12仟~)
Π本ロホヅトツ●会;釧会長や1り戍15年~)
Π本ロホヅト学会災用化払術賞達定爰n会(・十、成]5ηり
社会における活動
ロポヅト身H立会突わ委a会会k (十寸女兀1下~十成16什0
材lfh'・林業機械化恊会機械開充妥n会委n (平成兀年~、γ成Ⅱイ杓
林父機械化恊会介林川機械(急但i斜地タイプ)研究会禿n や内戍2年~乎成9イ1)
林業機械化恊会地形迅従刑林父機械研究会委nR びW女6年~平成Ⅱザ)
Π木原子力研究所桟触介炉研究委n会町1"1委n会委n い円女元イr~・平成1(川二)
NHK .Π本機械学会・Π人ロホヅト学会ロポットコンテスト火行枩n会大学i1卯T迎悩委nR
.祇介委n長(乎,成 21手~平成1011')
科ツ.技術斤ロポリンピヅク;迅,淡会委n 0杓戍7件~)
(1Ⅱ)宮城リ,エ,高哩技術振興1リ則地域技術起業イヒ俳,1f委n会妥n イ平成6仟~十力辺01円
(1H)宮城↓[ル品度技術振奧IU団伎務保,祉密イff委n会委n C杓戍6午~十・成10イ円
(財川財し乎業牧術開充協会ν1γ恊同研先助成密介委n会委U (平成6午~十・成10ζF)
建 設 技 術 恊 会 虻 設 ' 1 1 菜 に 関 わ る 技 術 開 充 支 緩 ; 1 川 聖 遺 定 委 a 会 委 員 ( 平 成 7 午 ~ )
建 没 竹 東 北 地 方 建 股 局 建 ' 没 技 術 開 売 懇 談 会 副 座 長 ( 平 成 8 4 f )
川 お み や ぎ 片 業 振 興 機 榊 偵 蕗 保 祉 ' 密 査 委 n 会 委 n  ( 干 成 H 年 ~ 平 成 1 駒 二 )
ロ ポ ッ ト 創 造 燭 暢 郁 亮 技 大 会 小 央 妥 n 会 卿 ノ 1 H 史  C 平 成 Ⅱ 午 ~ )
ロ ポ ヅ ト 創 造 国 際 競 技 大 会 企 画 部 会 委 Π 長 ( 十 成 Ⅱ 年 ~ )
ロ ポ ッ ト 創 造 仏 1 際 競 技 人 会 倒 際 部 会 委 n 長 ( 平 成 Ⅱ η , ~ )
科 学 技 1 1 、 j 振 典 水 業 団 虫 川 」 競 技 会 委 n 長 ( 十 、 成 H 年 ~ )
つ く は 1 卜 学 万 " 記 念 1 材 団 苧 の 根 ロ ポ ッ  1 、 活 動 支 援 , Ⅱ 業 遺 定 委 n 会 委 貞 ( 、 W 支 Ⅱ 午 ~ 平 成 1 3 q )
つ く ば 科 ツ ガ M 祀 念 財 団 開 介 企 曲 1 委 n 会 妥 n  軒 勺 戊 Π 年 ~ 平 成 1 3 イ 吟
柬 北 通 産 j ■ ・ 知 能 型 竹 , 1 祉 介 護 機 器 J " 在 委 n 会 委 n 長 ( 乎 成 1 1 4 下 ~ )
知 能 型 福 祉 介 護 機 器 川 1 兆 恊 議 会 会 長 ( 、 r 成 Ⅱ 年 ~ )
中 幻 東 北 テ ク ノ ア ー チ 東 北 地 域 に お け る 知 能 刑 福 祉 ・ 介 護 機 器 関 連 庠 業 の 現 状 と 将 来 展 中 に 関
す る 訟 , 仔 f 研 究 委 a 会 委 n  ( ・ 平 成 H 年 ~ 十 ・ 成 】 2 1 F )
獣 お み や ぎ ル 業 振 興 機 1 品 地 域 技 術 起 業 化 助 成 零 査 委 n 会 委 n  ( 、 1 勺 女 Ⅱ 年 ~ 平 成 1 3 年 )
( 則 ) み や ぎ 廊 業 振 興 機 削 光 学 協 同 研 究 助 成 審 査 委 貝 会 婆 n  ( 平 成 Ⅱ 仟 ~ 平 成 1 3 q , )
文 部 省 ツ 才 局 癖 議 会  i 仔 門 委 貝 ( 平 成 Ⅱ 年 ~ 乎 成 1 3 年 )
ロ ポ ッ ト 創 造 匹 1 際 鏡 技 人 会 小 央 委 貝 会 国 際 フ ォ ー ラ ム 委 員 会 委 n 長 ( 十 成 1 2 年 ~ )
東 北 1 宗 業 活 刊 イ ヒ セ ン タ ー ・ ロ ポ ッ ト 1 渕 池 庠 業 振 興 委 貝 会 委 I U ^ ( 平 成 1 2 年 ~ 平 成 1 3 匂 り
パ ー ト ナ ー ロ ホ ヅ ト 人 会 突 h 委 R 会 禿 ι U 乏 ( 平 成 1 2 年 ~ )
通 廊 竹 ・ Π 人 ロ ポ ヅ ト 「 菜 会 汰 Ⅲ . 代 ロ ホ ヅ ト 技 術 i 1 鄭 洛 」 腔 f ] y 門 委 n 会 委 a  ( 十 ・ 成 1 2 年 ~ 、 F 成 1 3
イ f )
( 社 ) 東 北 如 股 恊 会 建 設 , Ⅱ 業 に 関 わ る 技 術 1 刑 窕 支 援 制 哩 委 n  ( 十 成 1 2 年 ~ ・ 乎 成 1 3 午 )
q 上 ) 発 明 協 会 ' 宮 城 1 ι 支 部 卯 l f  ( 十 ・ 成 1 3 年 ~ 、 r 成 1 7 年 )
( 則 ) 先 端 建 設 技 術 セ ン タ ー 廸 設 ロ ポ ッ ト 研 窕 会 委 n 長 ( 十 成 1 駒 二 ~ )
( 財 ) つ く ば 科 学 ノ j 「 寺 ' ; d 念 I U  団 ' 平 議 i 、 1  ( 、 1 り 戍 1 4 件 ~ 平 成 1 6 イ f )
川 お つ く は 1 十 学 万 愽 祀 念 川 団 ロ ポ ヅ ト ー 剣 強 学 粋 メ ニ ュ ー 開 充 支 援 心 業 進 定 委 n 会 委 員 ( 十
成 1 4 イ に ~ 平 成 1 7 卸 )
日 ム ツ 術 娠 興 会 " 別 何 「 究 n 等 審 査 会 山 、 1 " 」 委 R 会 慶 n  い 円 女 1 4 年 ~ 平 成 1 6 イ に )
( 財 ) み や ぎ 虚 業 振 興 機 1 " 島 度 技 術 振 興 心 柴 響 査 委 n 会 委 n  ( 平 成 1 5 年 ~ 平 成 1 フ ィ 月
横 断 川 リ ▲ 幹 科 ' 1 技 術 迎 介 織 断 型 基 忰 科 学 技 術 推 近 協 議 会 委 n  ( 平 成 1 5 ζ F ~ )
1 司 際 ロ ポ フ ェ ス タ 恊 会 ' 女 0 . 御 俳 委 n 会 委 n R  ( 平 成 1 5 午 ~ )
国 際 ジ ュ ニ ブ ロ ポ コ ン 血 八 戸 災 行 委 n 会 禿 n  委 n  ( 乎 成 1 5 年 )
( 則 ) 防 衛 施 設 技 1 1 " " 会 探 査 評 価 検 村 委 員 会 枩 j U そ や 内 脚 5 匂 二 )
仙 台 市 判 ・ ツ 嘘 1 糾 " 刈 展 企 廸 j 赴 枇 委 n 会 委 n  ( 平 成 1 6 匂 ヲ
Π 本 工 学 ブ カ デ ミ ー 第 6 1 ・ 1 E A J 国 際 シ ン ポ ジ ウ ム 細 織 迎 営 委 n 会 び 杓 戌 1 6 午 )
( N P O ) 1 釧 深 ロ ポ フ ェ ス タ 恊 会  H I 、 打 長 ( 平 1 戌 1 6 イ 干 ~ )
文 都 科 学 竹 ロ ボ ッ ト 創 造 教 介 劃 介 枩 n 会 委 n 長 ( 乎 成 1 7 年 ~ )
1.著書.編書(共著書等含む)
1.ロボヅト 1.学人門
小野栄_ニ,1983守 9 打,オーム社
2.ロポット博士になる本
小野身に',1984年10打, U本文芸社
3.自然とロポット a )ーかぶと虫
中野・栄二, 1985年4 jl,桐原1打占
績
4,自然とロポヅト(3)一馬
中對・栄二,1985年4 打,柿リ牙LI}店
目
5.ロボットr,学応用技術
中野栄二,小森谷清,新井健生,1985年6 刀,養賢堂
録
6.区1説日本の産菜ロボット
中野栄二,1984年,アイウエオ館
フ.文化としての先端技術(1D ・ロボットと現代社会
中野栄二,]985年9月,日本放送H_り坂恊会
8.ロポヅト
寸・哩f栄二他,1990午,共立"_1版
9.アトムの足下テ
中野栄二(漸,D,数件川版,19船年
]0.21世紀テクノロジー汁会の障筈児教育・トピヅク 1 「介護ロポヅトの披前線」
波郎信一(編茗),学ヲ酔上,2004イ1二4 乃
Ⅱ.大学院情縦埋じ学4 「商知能移動ロポティクス」
小野栄ム,小森谷油,米田i-L→ 「六j橋隆行,2004年12打フC,
Ⅱ. 調査報告書(科研費報告書など)
1.坑井掘削作業噛のパイプハントリングシステムの基礎何件斤
j■崎,伊1餓,中野,商野,橋野,商橋, 111羽,山家,197フィf3JJ,機械技
術研究所
2.医療朽護用補助ロポヅトに関する研究(長捌在外研究a帳告'1D
中野栄二, 1977年9 ",機械技術研究所
?
23
ロ ボ ヅ ト の 世 界  q 十 予 教 養 講 座 実 施 粗 告 , ! リ
中 野 栄 二 , 1 9 8 伊 甲 8 " ,  f 業 技 術 院 総 務 部 計 画 課
加 工 機 械 と ロ ポ ヅ ト ( R C 詔 機 械 加 王 環 境 否 刷 叟 化 の た め の マ ン ・ マ シ ン シ ス テ
ム に 感 す る 研 究 成 果 般 告 染 ・  D
小 野 栄 二 , 1 9 8 0 午 9  打 , Π 本 機 械 学 会
原 子 力 発 " 技 術 の 将 来 ビ ジ ョ ン
中 野 栄 二 _ 他 , 1 9 別 年 3 門 , ( 財 ) 産 業 研 究 所 / ( 財 ) 上 業 開 発 研 究 所 調 杏 研
ξ 1 モ 1 製 イ 片  i 1 1
原 子 カ プ ラ ン H 午 業 ロ ポ ヅ ト 開 発 に 関 す る 調 査 研 究 蛾 告 、 冉
. ・ 1 唯 予 栄 _ ' 、 , 他 ,  1 9 別 午 1 0 打 , " 本 産 業 用 ロ ポ ヅ ト エ 業 会
加 上 機 械 へ の ロ ポ ッ ト ・ キ ャ リ ヤ の 適 用 ( 機 , W 川 上 環 境 品 度 化 の た め の マ ン ・
マ シ ン ・ シ ス テ ム に 関 す る 研 究 / 研 究 成 果 恨 告 1 1 1 ・ Ⅱ )
小 野 栄 二 , 1 9 8 1 イ r l 0 ナ 1 , 日 木 機 械 学 会
商 レ ベ ル 放 射 性 廃 棄 物 の 取 り 扱 い に 関 す る ロ ボ ヅ ト 技 術 調 査
巾 野 栄 二 , 他 , 1 9 8 2 午 3  打 , ( 1 1 オ ) 原 子 力 安 全 研 究 恊 会
生 産 技 術 品 度 化 に 関 す る 剥 査 研 究 ( 機 械 材 料 嵯 品 化 ) ( 機 械 エ ン ジ ニ ア リ ン グ ・
プ ロ ジ ェ ク ト 開 発 小 業 報 告 冉 / Ⅷ 仟 「 1 5 6 イ 刊 卿
, 十 、 野 栄 二 , 他 ,  1 9 8 が 平 7 円 , 日 本 機 械 工 業 迎 合 会
令 力 向 移 動 ロ ポ ッ ト の 制 御 ( 機 械 加 _ [ 喋 境 品 度 化 の た め の マ ン ・ マ シ ン シ ス テ
ム に 関 す る 研 究 成 果 桜 告 i l D
, 1 ・ リ 1 1 ・ 栄 _ ニ , , i 井 俊 牛 ' , 1 9 8 2 イ 1 二 1 0 打 ,  U  本 機 械 ' γ 会
累 急 、 時 刈 策 ・ 叔 j 功 機 械 シ ス テ ム に 1 刈 す る 訓 査 研 究 報 告 冉
巾 野 栄 二 , 他 , 1 9 8 3 午 3 刀 , 機 械 シ ス テ ム 振 興 協 会 / 日 木 シ ス テ ム 開 発 研
プ 0 j ザ
ロ ポ ッ ト と 人 工 知 能 ( 科 学 技 術 フ ォ ー ラ ム ' 8 4 縦 告 . ! D
, や 野 ・ 栄 、 t , 他 , 1 9 8 4 年 3 1 1 , 打 人 1 斗 学 技 術 1 辰 興 財 団
極 限 竹 業 ロ ポ ッ ト の 研 究 1 刑 発 と そ の 1 - 1 米 比 較 ( 日 米 産 業 比 較 に 関 す る 諦 墜 f 価 究
縦 告 ' 1 1 )
小 野 栄 二 ,  1 9 8 4 年 3 j j , 4 M ) 圃 ξ 業 研 究 所 / ( 社 ) 日 本 経 洗 仙 究 セ ン タ ー
昭 和 5 8 イ W 愛 自 動 縫 製 シ ス テ ム 研 究 成 果 叛 告 ' 1 1
新 井 健 牛 J  ' ・ ト 野 米 二 , 他 , 1 9 8 4 年 3  打 , 機 械 技 術 研 究 所
移 動 ロ ポ ヅ ト 用 搭 城 形 位 描 ソ j 向 検 1 _ Ⅱ 奘 朧 ( R C 6 4 次 川 代 工 件 シ ス テ ム に 関 す る
研 究 研 究 成 果 縦 告 . ! D
中 野 栄 二 , わ i 井 健 牛 ,  1 9 8 4 年 1 0 刀 , Π 本 機 械 学 会
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16 医療福祉機器技術研究開充委託制腰による削発機器のアメリカ・カナダにおけ
るN及の"1能性司"査鞁告'!:
,1・,野栄、.,他,1985年3 ナj,Π木lt業技袮11辰興恊会
昭羽159午度"動縫製システム研究闘査報夕訂11
寸・,野栄二,他,19部午3 村,機械技術研究所
知融ビークルシステムに関する訓査仙究(次川代システムの上新雜技術に関する
轟腔f仞究級告ι1)
小野栄二,他,1985年3門,機械システム振興恊会/テクノバ
ロポットによる表山i似い制御技術に1瑚する1'礎研究 qⅢ究恊力部会,極"U川」1
システムに1刈する研究,研究成宋判ι告,1H )
中野栄一'_,1986年3 jl, H木機械学会
氏療み,井止1器器技術研究開兆委i酬,11度による開発機器のブメリカ・カナダにおけ
る普及の可能判liW岬f般1_ヤ,斗
、1・Ⅷf栄一',松本和夫,林儁'行,桜非力R屶,1986イf3jl,Π本産榮技術振
興協会
機械技術研究所における研窕開発のイ]機的迎携(研究開発における村機的迎挑
に関する訓否研究鞁告円・)
小野栄二,他,1986年3 村, H木産業技術振興恊会
Ⅷ仟Π60午度Π動縫製システムW1究成巣帷告,1:
,・1・.川f栄二,■・斗1,新井,橋野,久野, 198641 3JI,機械技袮1句1究j所
女縣殻ビークルシステムに関する訓査研究・那告'11
1]j毛弗:り},ド、リ1.,二橘,小對・栄二, i、札川,他,1986年3j],機械システム
振興恊会,テクノバ
超先端加上システムに関するプロジェクトフォーメーシ"ンスタディ縦告.11
,・1,劉・栄二,他,1986年3j], H本i売1業技術振興恊会
産業ストレス解消ノj策としての述動療法に関するンι1査何存t服告,斗
ヰ・唖予栄、.,他,1986午 7jl,Π本1幾械]二業速介会
リアルタイム画像処理による移動ロポヅトの軌道制御(RC91牛jで商度化ノ驫饗
技術に関する研窕分科会研究成果縦■お】1・Π)
門・.野栄ム,1990午1け1,訂本機械学会
林業刈策における局齢労1動者のためのロポット俳1発について朋査及びJ'礎研究
ホ野栄二,1991イ「1011,(財)セコム科学技術振興1リ団
補助機能を利用し九小輪型移動ロボットの段差杉動に関する研究(EMTAF
研究助成成果報缶ilD
人久保宏樹,1997年8 刀,財U1法人メカトロニクス技術品度イヒ財団
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メ ッ セ ン ジ ャ ロ ポ ッ ト の 開 発 と そ の 機 能 ( 文 部 名 科 研 普 重 点 領 域 研 究 成 果 探 告 会 )
中 野 栄 一 , , 高 橋 隆 行 , 人 久 保 宏 樹 , 王 志 東 , 1 9 9 8 年 1 打
3 0
ロ ボ フ ェ ス タ 2 0 0 1 閉 会 式 ・ ロ ポ フ ェ ス タ 2 0 0 1 実 施 報 告
, 、 1 ・ 叫 f 栄 二 , 2 ( 川 リ F H 月 , ロ ポ フ ェ ス タ 巾 央 枩 貝 会 ・ ロ ポ フ ェ ス タ 1 中 奈 川
2 0 0 1 突 h 委 H 会
特 別 報 告 「 知 能 型 福 祉 介 護 機 器 開 発 プ ロ ジ ェ ク ト 」 の 進 捗 状 況
中 野 栄 二 , 2 0 0 2 年 6 打 , 知 能 型 福 祉 介 護 機 器 洲 兆 恊 議 会
総 合 コ メ ン ト : ロ ホ ッ ト 災 験 学 習 メ ニ ュ ー 開 売 に お け る 成 果 ・ 告 及 根 告 会
巾 甥 , 栄 一 - 2 0 0 2 年 1 月 , つ く ば 科 ツ カ 1 噂 記 念 財 団
3 1
3 2
皿 . 研 究 論 文 ( 単 独 執 筆 . 共 同 執 筆 )
1 . 虚 業 則 ロ ポ ッ ト
小 野 栄 ご . ,  H 本 機 械 学 会 誌 ・  V 0 1 . 部 一 7 4 1 ,  1 9 8 0 年
2 . 〔 作 機 械 と ロ ポ ヅ ト
寸 ・ . 少 f 栄 _ ニ , 日 本 機 械 学 会 誌 ・  V O ] . 8 3 - 7 4 2 , 1 9 8 0 司 二
3 . 移 動 ロ ボ ッ ト 用 セ ン サ の 現 状 と 展 望
中 Ⅲ f 栄 二 , バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 誌 ・  V 0 1 . 5 - 3 , 1 9 8 1 イ 1 、
4 . 産 業 用 ロ ポ ッ ト
中 野 栄 _ ' 、 , 日 本 機 械 学 会 誌 ・  V 0 1 . 8 4 - 7 5 3 , 1 9 8 1 年
5 .  p o t e n t i a l i l i e s  o f J a p a n e s e  R o b o t l n d u s t r y
E i j i N a k a n o ,  J .  o f  J a p a n e s e  T r a d e  &  1 n d u s h ・ y  .  V 0 1 . 1 1 , 1 9 8 2 年
6 . 福 1 1 1 ・ j 1 1 ロ ポ ヅ ト
小 野 栄 二 , 逃 Υ 通 イ 丹 学 会 誌 ・  V 0 1 . 価 一 4 , 1 9 8 2 年
フ . 産 業 刑 ロ ポ ッ ト
ヰ . 野 栄 二 ,  H 木 機 械 学 会 誌 ・  V 0 1 . 8 5 - 7 6 5 , 1 9 8 2 午
8 , 産 業 用 ロ ポ ッ ト の 将 来
中 野 栄 一 _ , Π 本 機 械 学 会 誌 ・  V 0 1 . 8 5 - 7 6 6 , 1 9 8 2 イ f
9 . 移 卿 川 リ 1 ; 載 形 位 朧 方 向 計 測 裴 羅 の 開 発 と 性 能 部 価
新 井 健 牛 ゛ 中 野 栄 二 , 計 測 打 動 制 御 学 会 論 文 集 ・  V 0 1 . 1 8 - 1 0 ,  1 9 8 2 年
1 0 . ロ ポ ヅ ト マ ニ ビ ュ レ ー タ の 新 し い 制 御
新 J 卜 健 生 , 小 野 栄 二 , 計 測 と 1 , 1 1 初 1 ・  V 0 1 . 2 1 - 1 2 , 1 9 8 2 年
H . 産 業 用 ロ ポ ヅ ト
小 野 栄 二 , 日 本 機 械 学 会 誌 ・ V 0 1 . 8 6 - 7 π , 1 9 8 3 4 「
n Development of Measuring Equipment for Locomotion and Direction
(MELODD using ultrasonic waves
Tatsuo Arai, Eiji Nakano, Trans. ASME, J. of Dynalnic systen〕S, Meas・
Urement, and contr01. VO].105,1983イf
ロポットエ学・バイオメカニクス
、1・.野栄む, H本1幾械学会誌・ V01.87ーフ89,1984年
産業川ロポヅト
'・ト野栄_ニ,Π木機械学会誌・ VO].87ーフ89,1984q
ロポット 11学・バイオメカニクス
中野栄二, 1ヨ木機械学会謎一 V01.88-801,1985イf
An Approach to colnputer coordination of Mouon for Energy E丘icient
Walking Machines
R.B. MCGhee, E. Nakal]0, N. Koyachi, H. Adachi, BUⅡetin of Mechanica]
Engineering Laboratoly . V01,43,1986年
Process o{ U〕e foundation and inauguration of the Robotics society of Japan
E. Nakano, Advanced Robolics ・ V01.1-1,1986イ1ミ
災枇造マニピュレータ冏におけるバイラテラルマスタスレイフ削御
新井健生,中野栄一_, H木ロボヅト学会誌・ V01.4-5,1986年
異.白山度マニピュレータ問におけるバイラテラルマスタスレイプ制御
新ル健生,小劉,栄ブ., H本ロボット学会'・'・ VO].4-5,1986郁
7白山度人r_川椀形ダイレクトドライブ・マニビュレータの開発
新j卜健生,矢野智昭,橋木亮・,中野栄、ニ, f_1本ロポヅト学分誌・ V01.5
1,198フィF
Design and Basic contro] of stair-CⅡmabale Fixed Gait Hexapod wa11dnσ
Mad〕ines
N. Koyachi, H. Adachi and E. Nakano, Adval〕ces in Flexible Auton〕ation
and Robotics volume Ⅱ(Book NO.10271B), 1988年
Nlechanism and contr01 0{ a QU山'uped walking Robot
H. Adachi, N. Koyad〕i, and E. Nakano,1EEE control systems Magazine ・
V01.85,1988年
DEVE上OPMENT OF A QUADRUPED WALKING MACHINE AND ITS
ADAPTIVE CRAWL GAIT
HironoriAdad〕i, Noriho Koyachi, Tatsuya NakalくUra, Tatsuo Arai, Keiko
Homma,1990JAPAN-USA SYMPOSIUM ON FLEXIBLE AUTO"
MATION -APACIFIC RIM CONFERENCE-,1990午
13
14
15
16
17
18
19
5
20
21
23
22
62 4
H u g e  o b j e c t  M a n i p u l a t i o n  i Ⅱ  S p a c e  b y  v e h i d e s
H i T O S 1 1 i  l く i m 1 Ⅱ ' a ,  z h i d o n g  v 、 7 a n g  a n d  E i j i  N a k a n o , 1 E E E  l n t e r n a t i o n a l
凡 V o r l く S h o p  o n  l n t e Ⅱ i g e n t  R o b o t s  a n d  s y s t a n S  Π て O S ' 9 0 , 1 9 9 0 年
S I A I R  A D A P T I N G  C O N T R O L  O F  S E M I - F I X E D  G A I T  G E X A P O D
W A 上 K I N G R O B O T
N o r i h o  K o y a c ] 1 i ,  H i T o n o T i  A d a d 〕 i ,  T a t s u y a  N a k a m 山 ' a ,  E i j i  N a l く a n o , 1 9 9 0
J A P A N - U . S A  S Y N I P O S I U M  O N  F I , E X I B L E  A U T O M A T I O N  - A
P A C I F I C R I M  C O N F E R E N C E - , 1 9 9 0 年
T E R R A I N  F O L L O W I N G  C O N T R O L  O F  S E L F - C O N T A I N E D  S E M I ・
- F I X E D  G A I T  H E X S A P O D  訊 I A L K I N G  R O B O T
N o r i h o  K o y a c h i ,  H i r o n o r i  A d a d 〕 i ,  a n d  T a t s u y a  N a k a m u r a ,  E i j i  N a ] 訊 n o ,
I E E E  l n t e r n a t i o n a l  w o t l く S 1 1 0 p  o n  l n t e Ⅱ i g e n t  R o b o t s  a n d  s y s t e m s  l R O S
' 9 0 , 1 9 9 0 イ 「
' 1 、 U の 闘 敦 を す る ロ ポ ヅ ト
小 野 栄 ム , 佐 伯 昭 雛 , Π 本 ロ ホ ッ ト 学 会 誌 ・  V 0 1 . 8 - 3 ,  1 9 9 0 年
跳 趾 機 械 の 着 地 制 御
小 野 栄 _ 、 _ , ノ 、 ク J 杲 宏 樹 , 木 村  1 告 , 訂 人 ロ ポ ッ ト 学 会 誌 ・  V 0 1 . 9 - 2 , 1 9 9 1 年
脚 に 設 耀 さ れ た カ セ ン サ を 用 い た 4 脚 歩 行 ロ ポ ッ ト の 適 虻 、 歩 容
安 辻 , " 、 典 , 小 芥 内 範 棟 , 小 村 逹 也 , 中 野 栄 二 , 日 木 ロ ポ ヅ ト 学 会 誌 ・  V 0 1
9 - 6 ,  1 9 9 1 年
ロ ボ ヅ ト ビ ジ , ン に よ る 物 体 の 凸 多 甬 i 体 モ デ ル の 自 動 牛 成
1 木  1 胤 , 小 : 村  1 告 , 小 野 栄 、 、 _ , 日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 誌 ・  V 0 1 . 1 0 - 3 , 1 9 9 2 q
D e v e l o p m e n t  o f  a n  A d v a n c e d  w a y  o f l m p y o v c m e n t  o f t h e  N l a n e u v m ' a b i Ⅱ t y  o f
n  B a d d 〕 o e  M a c h i n e
E .  N a l く a n o ,  N ,  T s u d a ,  K . 1 n o u e , 1 く a y a b a ,  H . 1 く i m u r a ,  T .  M a t s u I く a w a  a n d  s
O k u d a ,  T h e  9 t l 〕 1 n t e r n a l i o n a l  s y m p o s i u m  o n  A u t o m a t i o n  a n d  R o b o t i c s  i n
C o n S れ ' u c t i o , 1 9 9 2 年
朋 川 叶 兪 分 部 型 ロ ポ ッ ト の 開 発 お よ び 申 愉 疋 行 時 の 1 炯 体 揺 動 抑 制
中 Ⅲ i 栄 ご ' , 木 村 浩 , 少 f ' ・ 1 ・ q 羊 ・ ・ ・ , Π 木 機 械 学 会 論 文 条 C 編 ・  V 0 1 . 5 8 - 5 5 1 ,
1 9 9 2 イ r
D e v e l o p m e 1 1 t  o f  L e g - w h e e l  R o b o t  a n d  c o o p a ' a t i o n a l  M o t i o n  o {  L e g s  a n d
凡 入 l h e e l s
E .  N a R a n o ,  H .  K i m l u ・ a  a n d  Y .  N o n a ] ζ a ,  J S M E  ( C ) .  V 0 1 . 5 8 - 5 5 1 , 1 9 9 2 年
馴 川 司 愉 型 ロ ポ ヅ ト の 開 発 お よ び 脚 と j 阿 倫 の 協 渕 動 作
木 村 浩 , 中 野 栄 二 , ^ 刊 ・ q 羊 一 ・ , Π 本 ロ ホ ッ ト γ 会 乱 ; ・  V O ] . 1 0 - 4 , 1 9 9 2 年
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35 Mechanisum and conh'010f a Junlping Machine
H. okubo, H. Kimuraand E. Nakano,1nternationalsymposium onTheory
0IMadlines and Mecl〕anisms,1992年
ロポヅトビジョンによる市なり合った物休の個別凸多而体モデルの白動生成
林暉,木村浩,中野栄二, H本ロポット学会誌・V01.10-6,1992年
ぱねとアクチュエータによる跳躍機械の構成法
大久保広樹,中野栄二,木村治・, Uント:ロポット学会誌・ V01.10-フ,
19兜午
跳蹄ロボヅト全般について
小野栄_ニ,大クJ呆宏樹, H本ロポヅト学会誌・ V01.H-3,19飴年
Conu'ol syst臼n for an autonomous drlving vehicle
A. Ha廿orj,1<. Kurami,1<. yamada, K. ooba, S. ueki, E. Nakan, Heavy
Vel〕icle systems: A speda] series of the 11〕ta'national Journa] 0{ vehicle
Design, V01.1-1,19934F
空巾姿勢1.1御の州究
ホ県f栄、ー_,Σ1二扉'父'ξ,日本ロポヅト学会誌・ V01.]1-1,1993"
A sludy on the conh'010f d〕e Rotationa] Maneuvers of a Robotin Mida辻
EijiNAKANO, Masashi TSUCHIYA, RSJ ・ V01.11,1993午
D小喰]oplncnt of Quadruped 工入laⅡdng Robots and TheiT Gate study
Hironorj Adad〕i, Noriho koyachi, Tatsuya Nakamura, and Eiji Nakano,
Journal of Robotics and Mechatronics . V01.5-6,1993年
局齡障害者支援ロボットに対するパプリックアクセプタンスについて
中野栄二,Π本ロポヅト学会誌・ V01.H-5, 1993年
階段登降のための自立形6脚歩行ロポヅトの設計と制御
小谷1人N屯穂,安辻弘典,巾村辻也,ヰ哩f栄二,日本ロポヅト学会誌・ V01
Ⅱ一6,199311ミ
Design and contr01 0f self-contained Hexapod walking Robot for stair-
dimbing
Noriho KOYACHI, Hh'onori ADACHI, Tatsuya NAKAMURA, EⅡi
NAKANO, RSJ ・ V01.11-6, 1993年
Motion A Jumping Machine in TWO Dimensional space
Hirold okubo, Eiji Nakano, Hiroshi Kim磁'a,'931nla'national confa'ence
On Advanced Robotics,1993年
Leg-wheel Robot: A Futuristic Mobile pla仕orm for Forestry lndustry
NAKANO E途, NAGASAKA sei,1993 1EEE/Tsukuba lnternational
Wor1鵜hop on Adbanced Robotics,1993午
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M e c h a n i s m  a n d  c o n t r 0 1 0 f  a  w h e e l e d  M o b i l e  R o b o t f o r  R o u g h  T e n ' a i n
N A K A N O  E i j i ,  S E T O  Y o j i , 1 n t e r n a t i o n a l  s y m p o s i u m  o n  l n d u s t r i a l
R o b o t s , 1 9 9 3 年
L a n d i n g  c o n t r o l f o r  a  j u m p i n g  m a c h i n e
E 司 i  N A K A N O ,  H i r o k i  o K U B O ,  H 廿 O s h i  K I M U R A ,  A D V A N C E D  R O ・
B O T I C S  ・  V 0 1 . フ - 4 ,  1 9 9 3 年
跳 躍 機 械 の 2 次 元 平 面 内 着 地 制 御
大 久 保 宏 樹 , 中 野 栄 一 . , 木 村 浩 , 日 水 ロ ポ ッ ト 学 会 ' 吉 ・  V 0 1 . 1 2 - 8 ,
1 9 9 4 年
C o o p e r a t i o n  M u l t ゆ l e  B e h a v h ' - B a s e d  R o b o t s  f o r  o b j e d  M a n ゆ U l a t i o n , - s y s ・
t e m  a n d  c o o p e r a t i o n  s t r a t e g y -
Z h i d o n g  w A N G ,  E i j i  N A K A N O ,  T a k u j i  M A T S U K A 气 鄭 A ,  D i s h ・ 1 b u t e d
A u t o n o m o u s  R o b o t i c  s y s t e m s , 1 9 9 4 年
C o o p e r a t i n g  M u l t ゆ l e  B e h a v i o r - B a s e d  R o b o t s  f o r  o b j e d  M a n ゆ U l a Ⅱ o n
Z h i d o n g  w A N G ,  E 途  N A K A N O ,  T a l N j i M A T S U K A W A , 1 E E E / R S J / G I
I n t a ' n a t i o n a l  c o n f e r e n c e  o n  l n t e 1 1 i g e n t  R o b o t s  a n d  s y s l e l n s  l R O S ' 9 4 ,
1 9 9 4 年
破 砕 堆 積 物 の す く い 取 り 作 業 時 に お け る バ ケ ッ ト に 作 用 す る 抵 抗 力 に 関 す る 』 よ
礎 研 究
高 橋 弘 , 塚 木 佳 川 」 , 小 野 栄 二 , 日 木 機 械 学 会 論 文 集 C 編 ・ V 0 1 . 6 3 - 6 0 9 ,
1 9 9 7 年
B e h a v i o r  s t u d y  o f  a  c o m b i n a t i o n  o f  F L c  a n d  G A  c o n t r 0 Ⅱ i n g  a  R o b o t  A r m
A l o n g  a  D e s h ' e d  T r a j e d o r y
M a j i d  N i l i  A h m a d a b a d i ,  N a k a n o  E i j i ,  T 0 1 〕 o k u  u n i v e r s i t y  J o u n 〕 a l  o f  l n ・
t a ' d i s c i p l i n a r y  l n f o r m a t i o n  s y s t a 刀 S  .  V 0 1 . 3 - 1 , 1 9 9 フ ィ f
自 己 振 動 を 羽 Ⅲ 」 し た 跳 躍 機 械 に 関 す る 研 究 ・ ・ 小 出 カ ア ク チ ュ エ ー タ を 刑 い た
捌 k 躍 の 夫 現 ( D e s i g n  o f  a  J u m p i n g  M a c h i n e  u s i n g  s e H - e n e r g i z i n g  s p r i n g
J u m p i n g  b y  s m a H  A d u a t o r s -
大 久 保 宏 樹 , 半 田 突 , 中 野 栄 一 一 日 木 ロ ボ ッ ト 学 会 誌 ・  V 0 1 . 1 6 - 5 ,
1 9 9 8 イ r
画 像 処 理 に よ る 大 岩 の 白 動 検 出 ・ 破 砕 シ ス テ ム に 関 す る 研 究
高 橋 弘 , 佐 野 兇 己 , ヰ 四 f 栄 _ む , 資 源 と 素 材 ' ・ V 0 1 . Ⅱ 4 - 8 , 1 9 9 8 年
モ ジ ュ ラ リ テ ィ の 高 い ロ ポ ッ ト シ ス テ ム の た め の ソ フ ト ウ エ ア ブ ー キ テ ク チ ャ
花 田 恵 太 郎 , 局 橋 隆 行 , 小 野 栄 _ ニ , 宮 、 F 丈 司 , 日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 誌 ・  V 0 1
1 6 - 4 , 1 9 9 8 年
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58 複数の超音波センサの混信によって生じる誤動作の確率的ぎ察
石山敏規,i高橋隆行,中野栄一、→日本ロポヅト学会誌・ V01.17-4,1999年
Ana]ysis on the resistive forces acting on the bucket of a Load-Haul-Dump
mad〕1ne and a whee110ader iⅡ the scooping takasu
HIROSHITAKAHASHI, MINORU HASEGAWA and EIJINAKANO,
Advanced Robotics ・ V01.13-2,]999丕下
外乱が存在する環境Fでのマルチ超音波セソサシステムの誤列H乍確率
高橋隆行,石U_1敏規,中皿f栄二,Π木ロポット学会誌・ V01.17-8,1999年
全ノj向移動ロポヅト0DV9の基木原理と小段差乗り越えについて
森;キー',中野栄二,商橋隆行,日本ロボット学会誌・ V01.18-1,2000年
Mechanism and Running Modes of New omni-Directionalvehicle oDV9
YoshⅡくazu MORI, Eiji NAKANO, Ta1阻yuki TAKAHASHI, KunⅡ〕aru
TAKAYAMA,1ntemationalJournal series c ・ V01.42-1,1999年
自己振動を利用した跳躍機械に関する研究・高い跳躍の検討
人久保宏樹,中野栄一.,藤原浩幸,松、、F修巳,日本ロポット学会誌・ VO]
18-6,200011Ξ
受動関節を有する移動マニピュレータによるドア垪Ⅱナ法
佐々木裕行,高橋1逐行,寸,里予栄二,日本ロポヅト学会誌・ V01.10-2,
2001匂ミ
二脚ロポヅトの佐立能力向上のための足構造
庄司道彦,王志東,商橋隆行,中野栄_ニ,バイオメカニズム会誌・
V01.25-1,2001イ1
小幅可変型全力向移動ロポットの機構と制御
商儒隆行,獣田尚大,王志東,森善一,中野栄二,日本ロポット学会
司志・ V01.19 -5,20{川司こ
予訓型イベントドリブン歩容による脚車輪分離型ロボットの継制紬勺推進四H乍
熊谷i11俊,高橋隆行,王志東,中野栄二, H●;ロポヅト学会誌・V01.19
-8,2001司三
Cooperative Q-1ean〕ing: The knowledge shaTing issue
Majid NⅡi Ahmadabadi, M. Asadpur, E. Nakano, Journa] 0I Advanced
Robotics, V01.15-8,200Ⅱ下
A " constrain and Move" approach to distributed object manゆUlation
Majid Nili Ahmadabadi, Na1稔no Eiji,1EEE TTansaction on Robotics and
Automation,2001'1二
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A  s t u d y  o n  r o t a t i o n a 1 1 0 c k  i n  a  t e a m  o f  d i s l t i b u t e d  o b j e d  r e o r i e n t i n g  r o b o t s
M a j i d  N i l i  A h m a d a b a d i ,  M . E .  B a r o u n i ,  E .  N a k a n o , 1 0 t h  l n t .  c o n f .  o n
A d v a n c e d  R o b o t i c s  ( 1 C A R 2 0 0 1 ) , 2 0 田 仟
S t e p  c l i m b i n g  s t r a t e g y  u s i n g  T w o  w h e e l c h a i r  R o b o t s  c o n n e c t e d  b y  a  s e n 〕 i -
P a s s i v e  L i n k
H i d e t o s h i  n く E D A ,  z h i - D o n g  w A N G ,  T a k a y u k i  T A K A H A S H I ,  E i j i
N A K A N O , 1 n t e r d i s c i p l i n a t y  l n f o r m a t i o n  s d e n c c s  .  V 0 1 . フ - 2 , 2 0 0 1 年
M e c h a n i s m ,  c o n t r o l  a n d  D e s i g n  M e t h o d 0 1 0 g y  o f  t l 〕 e  N o n h 0 1 0 n o m i c  Q u a s i -
O m n i d i r e c t i o n a l  v e h i c l e  " O D V 9 "
Y o h i k a z u  M o r i ,  E i j i  N a k a n o ,  T a k a y u l d  T a k a l 〕 a s l 〕 i ,  T h e  l n t 臼 ' n a t i o n a l
J o u m a l  o f  R o b o t i c s  R e s e a r c h  .  V 0 1 . 2 1 - 5 - 6 , 2 0 0 2 イ 1 Ξ
B e y o n d  [ e l e o p e r a t i o n :  a n  a r c l 〕 i t e c t u r e  f o r  n e t w o r k e d  a u t o n o m o u s  r o b o t s
Z h i d o n g  w a n g ,  T a k a y u l d  T a k a h a s h i ,  a n d  E i j i  N a k a n o ,  S P I E ' s  l n t e m a ・
t i o n a l  T e c h n i c a l  G r o u p  N e w s l e 杜 e r  .  V 0 1 . 1 1 - 2 , 2 0 0 2 1 1 Ξ
パ ッ シ プ リ ン ク で 連 結 し た ボ い す の 協 ミ 1 1 1 段 差 移 動 下 法 と 操 縦 者 の 姿 勢 変 化 等 の
影 糾 に 関 す る 考 察
池 川 英 俊 , 工 志 東 , 高 橋 降 h , 中 野 栄 ご . , バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 謎 )
V 0 1 . 2 7 - 3 , 2 0 0 3 年
S o l v i n g  F u n c t i o n  D i s t r i b u t i o n  a n d  B e h a v i o T  D e s i g n  p r o b ] e m  f o r  c o o p e r a Ⅱ V e
O b j e c t  H a n d l i n g  b y  M u l t i p l e  M o b i l e  R o b o t s
Z h i d o n g  w a n g ,  E i j i N a k a n o ,  a n d  T a k a y u ] d  T a k a h a s h i , 1 E E E  t r a n s a c t i o n s
O n  s y s t e m s ,  m a n ,  a n d  c y b e r n e t i c s  .  V 0 1 . 3 3 - 5 , 2 0 0 3 年
L O G U E :  a n  a r c h i t e d u r e  f o r  t a s k  a n d  b e 】 捻 V i o r  o b j c d  れ ' a n s m i s s i o n  a l n o n g
m u l t i p l e  a u t o n o m o u s  r o b o t s
Z . D .  w a n g ,  T .  T a k a h a S 1 1 i ,  T .  N i t s u m a ,  T .  N i l ] j o u j i ,  E .  N a k a n o ,  R o b o t i c s
a n d  A u t o n o m o u s  s y s t e m s  .  V 0 1 3 3 - 5 , 2 ( 川 3 年
予 測 型 イ ベ ン ト ド リ ブ ン 歩 容 に よ る 朏 Π 則 倫 分 雌 型 . ロ ポ ヅ ト の 小 染 地 移 動
熊 谷 正 俊 , 商 橋 隆 〒 j , ル 司 道 彦 , 中 野 栄 ご ' ,  H 本 ロ ボ ッ ト 学 会 誌 ・ V 0 1 . 2 2
- 3 , 2 0 0 4 年
明 川 姉 倫 タ ル 顎 型 ロ ポ ッ ト の ク ロ ー ル 歩 容 に お け る 脚 先 コ ン プ ラ イ ア ン ス 設 定 法
小 嶋 秀 朗 , 小 野 栄 二 , 1 拓 橋 隆 行 , 目 本 ロ ボ ヅ ト 学 会 誌 ・  V 0 1 . 2 2 - 8 , 2 0 ( M 年
脚 小 南 倫 分 航 型 ロ ボ ッ ト の 予 訓 旦 世 イ ベ ン ト ド リ ブ ン 方 式 に よ る ト ロ ッ ト , ペ ー ス
ル 1 容
中 1 嶋 秀 朗 , 中 野 栄 、 ー ー 高 橋 降 行 , 日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 散 ・  V 0 1 . 2 2 - 8 , 2 ( 川 4 イ f
脚 車 輪 分 航 型 ロ ポ ッ ト の 米 知 不 整 地 に お け る 1 ' 人 移 動 制 御 手 法
中 1 鳴 秀 朗 , 小 野 栄 二 , i 布 橋 1 聳 行 , Π 木 ロ ポ ヅ ト 学 会 誌 ・  V 0 1 . 2 2 - 8 , 2 0 ( M q
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口頭発表(学会報告など)Ⅳ.
1.感覚をイjするハンドとインターフェースの試作ーコソピュータによる工業j"ロ
ポヅトの制御(鉾H 報)
小野栄一→尾崎省太郎,谷ル和緋,谷和男,大對,武房,計測旧動制衝1学
会第16回自動制御連合部卜演会誰,1973年10"
2.感覚を行する 11業用ロポットのための操作プログラムシステムーコンビュータ
による上業用ロボットの制御(第2縦)
谷π和雄,中野栄一_,谷和男,計'i則自動化lr卸学会第16回白動制御連介講
演会,1973年10jl
3.一対の人1剖腕形マニピュレータ
中野米二,尾崎省太郎,計覗11自動制御学会第13M1計測自動制御学会学術講
仙会,]974年8 J]
4.外力認i謝謝走を持つ_ム本の手の恊調制御
石田健藏,大内,大沢, m証撫,中野栄一_,尾崎省太郎,計測自動制御学会
第13回計1則"動制御学会学術誰演会, 1974年8j、1
5. coopeTational contr010ftl〕e Anthropomorphous Manipulator "MELARM"
E. NaRano, S. ozald, T.1Shida,1. Katoh, society of Biomechanism, Japan;
JIRA, PTOC. of the 4tl〕 1nt, sylnp. on lndustrial Robots,1974午11打
6. squeeze Films: TI]e Effed ofthe Elastic Defonnation of paraⅡelsqueeze Film
Sur{aces
Eiji NAKANO, Yukio HORI, E]sevier scie址ific publishing company
Ptoc. of the JSLEASLE lnternational Lubrication conference, 1975年
6打
フ,多関節マニピュレータの機構と制御
小野栄ム,え1'祺}Ⅱ11動制御1学会計1則と制御, V01.158,1976年8月
8.母指機構に特徴のある人Ⅲ1形ハンドの試作とマスタ・スレーブ制御
小野栄、ニ,111羽1Π夫,訓Ⅷ11白動制御学会第15回i"則自動1引御学会学袮倫W演
会,1976年81]
9.名・指が独立駆動可能な人冏形ハンドの研究
1_11小杯Π火,小野栄二,尾崎省太郎,第5同バイオメカニズムシンポジウム
誥演会,]97フィ1'.7 打
10.人1削腕の動作解析
橋野餐,小野栄二,渡辺潔,草野・登,計マ則自動制御学会第20回自動
制御述合1品演会, 1977午12上1
Ⅱ
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全 力 向 移 動 試 験 中 の 機 構 ( 全 方 向 移 動 ボ の 開 発 第 1 * 脚
巾 野 栄 二 ' , 新 井 , 橋 野 , 1 U 羽 , 日 本 機 械 学 会 関 西 支 部 第 5 5 期 定 時 総 会 講 演
1 9 8 0 年 3 月
Z ) 、
J = ,
釡 : 方 向 移 動 試 験 市 の 制 御 一 全 方 向 移 動 市 の 開 発 第 2 帆
橋 野 , 小 野 栄 二 , 新 井 , 1 1 _ 1 羽 , Π 人 機 械 学 会 第 5 肘 甥 定 1 時 総 合 謡 演 会 , 1 9 8 0
年 3  打
バ イ オ メ カ ニ ズ ム と 移 動 機 械
中 野 栄 _ ニ , 日 本 機 械 学 会 第 1 6 回 特 別 誰 演 会 , 1 9 8 0 年 4 円
全 方 向 移 動 市 の 開 発 第 3 報 ( 全 力 向 移 動 試 験 車 の 制 御 と 応 用 )
新 井 , 寸 ・ 唖 f 栄 二 , 橋 野 , 山 羽 , 訓 ' 測 内 動 制 街 1 学 会 第 2 3 1 可 臼 動 制 御 連 合 詔 i 演
会 , 1 9 8 0 年 H 月
全 方 向 移 動 機 構 の 動 f 曙 乎 価 と 運 動 解 析
( 全 力 向 移 動 屯 の 開 発 第 4 報 )
新 井 健 牛 , 中 野 栄 二 , 橋 野 参 { ,
1 _ 1 _ 1 羽 和 大 , Π 本 機 械 学 会 , 東 海 支 部 , 第
3 0 期 総 会 講 演 会 , 1 9 8 0 年 3 月
内 立 作 業 ロ ボ ヅ ト の 省 エ ネ ル ギ カ 策
中 野 栄 二 , 橋 野 賢 , 1 1 1 羽 和 夫 , 新 井 健 牛 , 佐 伯 平 洋 , 第 7 回 バ イ オ メ カ
ニ ズ ム シ ン ポ ジ ウ ム , 1 9 8 1 年 7 刀
移 動 車 搭 載 形 位 睡 力 向 計 測 裴 臓 の 開 発
新 井 , Ⅱ 1 羽 , 小 野 栄 二 , 橋 野 , 大 野 , 尾 崎 省 太 郎 , 計 1 則 自 動 制 初 1 学 会 第 2 0
回 計 測 白 動 制 御 学 会 学 術 誠 演 会 , 1 9 8 1 年 7 打
医 療 看 護 用 介 助 ロ ポ ヅ ト 「 メ ル コ ン グ 」 の 開 発
中 野 栄 二 , 新 井 , 山 羽 , 橋 野 , 大 野 , 尾 崎 省 太 郎 , 訂 Ⅷ Ⅲ ヨ 動 1 1 Ⅷ 御 学 会 第 2 0
回 計 測 自 動 制 御 学 会 学 術 誥 演 会 , 1 9 別 作 7 打
介 助 ロ ボ ッ ト 「 メ ル コ ン グ 」 の 概 要
中 野 栄 一 、 , 新 井 , 橋 野 , 山 羽 , 大 野 , 尾 崎 省 太 郎 , バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会
第  1 回 バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 学 休 而 M 演 会 ,  1 9 8 1 午 9 ナ 1
F I R S T A P P R O A C H T O T H E D E V E 上 O P M E N T  O F T H E P A T I E N T C A R E
R O B O T
E i j i  N a k a n o ,  T a t s u o  A r a i ,  K a z u o  Y a m a b a ,  s a 加 S 1 1 i  H a s h i n o ,  T o m o h i k o
O n o ,  s h o t a T o  o z a ] d ,  S O C .  B i o m e c h a n i s m ,  J a p a n ;  J a p a n  l n d u s t r i a l  R o b o t
A s s  p r o c .  o f  1 1 t l 〕  1 n t .  s y m p .  o n  l n d u s t r i a l  R o b o t s , 1 9 8 1 年 1 0 打
移 動 車 の 位 置 力 向 計 測 方 式 の 確 立 と そ の 疋 行 制 御 へ の 適 用
新 井 , 中 野 栄 二 , バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 第 2 回 バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 術 講 演
会 , 1 9 8 1 卸 . Ⅱ 打
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22 福祉用ロボヅト
中野栄二,竃子通信学会関四支部専門講習会,1982年2月
令プ丁1句移動ロポットの開発
中野栄 1,新井健生,Π本産業用ロボット下業会第19回産業用ロボット利
用技袮li緯習会,1982年4 打
石護介助用ロポットの開発
'・い野栄_ム,新井健生,1_U羽和大,1而野賢,火野幸彦J引埼省太郎,(朴)
日本産業用ロポットエ業会第Ⅱ回国際産業用ロポットシンポジウム発,
1982年6 jl
全力向移動ロポットの制御と応用
新井健生,中野栄二,計測自動制御学会第1回知能移動ロポットシンポジ
ウム, 1982年7 jj
THE CONTROLAND APPLICATION OF "OMNI-DIRECTIONALVEHI・
CLE (ODV)"
T. Arai, E. Nalくano, S. Hashino, K. Yanねba, PTOC. of 8th lFAc world
Congress,19824下 8 jl
バイラテラル遠隔操作技術の基礎研究第1縦
小野栄二,新井健生,金子正明,第22回 SICE学術誥演会, 1983年7月
AN ADVANCED MECHANISM OF THE OMNI-DIRECTIONAI VEHI・
CLE (ODV) ANDITSAppncATIONTOTHEWORKINGWHEELCHAIR
FOR THE DISABI"ED
Eiji NKANO, Noriho KOYACHI,'83 1nt. conf. on Advanced Robotics,
]9給年9 打
災枇造バイラテラルマスタスレイブ制御の基礎研究
日本ロボット学会第 U可日本ロボヅト学斗・四1栄二',新井健生,原 ,
会学術誥演会,1983年12打
階段登降可能な固定歩容形6脚移動ロポヅトの開発(第1報)基本設計と模型
の試作
中野栄二,小谷内,金子,安逹,野崎,池IU,阿部,高野,Π水ロポット
学会第U回門本ロポット学会学術誠演会,1983年12打
操縦型全方1司移動ロポヅト
小谷内範穂,小野栄、ニ,安達弘典,日人ロボヅト学会第1回日本ロポット
学会学袮玲'演会,1983年12ナ1
歯車機枇に要求されるロポットのメカニズムと四バ乍
中好・栄二,寸・,部歯卓懇話会,精機学会東海支部,愛知工研協会,中剖舛三光
加工技術振興会,最新の"訂杠加下技術と歯ホの新しい応用分野シンポジウ
ム,1984年2 門
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マ ニ ピ ュ レ ー タ の ハ イ プ リ ヅ ド 制 衝 1 力 式 と 作 業 性 能
新 井 , 中 野 栄 二 , 矢 野 , 橋 木 , 計 ' 測 Π 動 制 御 学 会 第 2 3 回 計 測 h 動 制 御 学 会
学 術 論 演 会 , 1 9 8 4 年 7  打
L o c o m o t i o n  T e c h n 0 1 0 g y  f o r  t l w  F i r e  F i g h l i n g  a n d  R e s c u e  R o b o t s
E .  N a k a n o ,  s u m m a r y  R e c m ' d  o f  t h e  F i Y s t  刃 、 1 0 r l く S h o p , 1 9 8 4 4 1 三  8  j ]
全 方 向 移 動 中 ( O D V ) の 新 し い 機 枇 と 1 箪 史 名 作 業 川 、 屯 い す へ の 適 用
ヰ 哩 予 栄 二 , 他 , 日 本 機 械 上 業 迎 合 会 ' 8 3 国 際 先 端 ロ ホ ヅ ト 技 術 会 議 , 】 9 8 4
年 9  打
全 方 向 移 動 ロ ポ ッ ト
中 野 栄 二 , 岬 刊 袈 学 会 第 5 回 ロ ポ ヅ ト に 関 す る マ ラ ソ ン シ ン ポ ジ ウ ム , 1 9 8 4
年 9 村
B I L A T E R A L  C O N T R O L  F O R  M A N I P U L A T O R S  W I T H  D I F F E R E N T
C O N F I G U R A T I O N S
T a t s u o  A r a i  a n d  E i j i  N a l { a n o ,  p r o c .  o f  1 址 .  c o n f .  o n  l n d u s t r i a l  E ] e c t r o n i c s ,
C o n t r o l a n d  l n S れ ・ u m e n t a t i o n , 1 9 8 4 丕 手 1 0 j l
階 段 登 降 可 能 な 固 定 歩 容 形 6 脚 移 動 ロ ポ ヅ ト の 開 発 ( 第 2 ゛ 田
小 谷 内 , 中 野 栄 _ ニ , 安 逹 , 金 子 , 阿 部 , Π 人 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 2 回 日 本 ロ ホ
ヅ ト 学 会 学 術 講 演 会 , 1 9 8 4 年 Ⅱ 打
固 定 歩 容 形 6 脚 移 動 ロ ポ ヅ ト の 階 段 登 降 歩 容
安 逹 , 小 谷 内 , 中 野 栄 一 → 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 2 回 H 本 ロ ホ ッ ト 学 会 学 術
; 哉 演 会 , 1 9 8 4 q 三 H j l
J 吋 劉 舳 全 周 形 ポ テ ン シ ョ メ ー タ の 開 発
中 野 栄 二 , 新 井 健 生 , 大 島 末 明 , 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 2  回 Π 本 ロ ポ ッ ト 学
会 学 術 献 演 会 , 1 9 8 4 午 Ⅱ 打
全 方 向 移 動 車 ( O D V I ) の 無 人 疋 行
橋 野 , 中 野 栄 二 , 計 測 自 動 制 御 学 会 第 2 4 囲 計 測 口 動 制 御 学 会 学 術 擶 演 会 ,
1 9 8 5 年 7  j J
B 1 上 A T E R A L  C O N T R O L  S Y S T E M  F O R  M A N I P U L A T O R S  X 刃 I T H  C O M ・
P L E T E L Y  D I F F E R E N T  C O N F I G U R A T I O N S
T .  A r a i ,  E .  N a k a n o ,  p r o c .  o f  ' 8 5  1 n t .  c o n f .  o n  A d v a n c e d  R o b o t i c s , 1 9 8 5
年 9 月
メ カ ト ロ ニ ッ ク ス と エ ネ ル ギ ー
中 野 栄 二 , 日 本 能 率 協 会 ' 8 5 新 テ ク ノ ロ ジ ー シ ン ポ ジ ウ ム , 1 9 8 5 年 9  打
D E V E L O P M E N T  O F  D I R E C T - D R I V E  H U M A N - L I K E  M A N I P U L A T O R
T .  A r a i ,  E .  N a k a n o ,  T .  Y a n o ,  R .  H a s h i m o t o , 1 .  T a k e y a m a ,  p r o c .  o f  1 5 t h
I n t .  s y m p o s i u m  o n  l ] 1 d u s t r i a l  R o b o t s , 1 9 8 5 イ f ・  9  f l
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45 SENSOR SYSTEM OF A GUIDLESS AUTONOMOUS VEHICLE IN A
FLEXIBLE MANUFACTURING SYSTEM
E. Nakano, N. Koyachi, Y. Agari, S. Hirooka, proc. ot 15th lnt. symp. on
Industrial Robots, 1985イr 9 Jj
Researches on Locomotion l'eC11n010gy at MEL in the "Advanced Robotics
Techn010gy" projed
E. Na]くano, proc. of tl〕e lnt. worlくShop on Nuclear Robotics, 1985イ1、 9 jl
TI〕e Application olAdvanced Ted〕n010gies to the lnstrumenls and Machines
for the Disabled
E. Nakano, proc. on Japan-sweden symposiunl on Technical syslems
and Aids 「or pa'sons with Disability,19851卜101」
全ガ向移動巾(ODVD のセンサ誘導走行
橋町,中野栄一_,大西,計側自動制初1学会第281田自動制御迎合訓演会,
19854FⅡ河
バイラテラル速1条"柴作技術の基礎研究第3 - gU付造捉Π由度バイラテラルマ
スタスレイブ制御
新井,ヰ哩予栄二,谷,日本ロボヅト学会第 3 匝1日本ロポット学会学術誥
演会,1985イF11j]
階段登降可能な固定歩容形6脚移動ロポヅトの開兆(第3報)制御アルゴリズ
ム鯏充用グラフィックシミュレータ
小谷内,,・1唯予栄一',安辻,Π本ロポット学会第 3 印1日水ロホヅト学会学飢1
講演会, 19851下11打
冏定歩容形6脚移動ロポヅトの階段登降歩容(第2縦)
安迷確、典,小谷1人」範穂,,・1・哩Υ栄ご二,Π木ロポヅト学会第 31i_i1日本ロボット
学会学術附演会,1985年1リ」
冉動縫製刑マニピュレータの1婿発(第1縦)冗長度を有する人間腕形DDマ
ニピュレータのi没61と市U乍
中野栄二,新井,矢少f,橋<,竹山,大介, H木ロポット学会第31川口本
ロポヅト学会学術'品演会, 1985年1け1
内動縫製用マニビュレータの開発第2都ーアクティブ埀力方式
新井,中野米二,欠Ⅲf,橋本,竹111,日本ロポヅト学会第 31回"本ロポッ
ト学会学術靜d貞会,19S5イFⅡ刀
能動力向転喚"j能なキャスタの原理と令力向移動小への虻、用
小野栄、、、.,小谷内,安逹, 1厶岡, 11Ⅱ,Π本ロホット学会第3rU1日人ロポ
ツト学会学術講演会, 1985年Ⅱ打
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マ ニ ピ ュ レ ー タ の 動 特 件 制 御 の 基 本 的 お 察
欠 野 , 中 野 栄 二 , 新 井 , 橋 本 ,  H 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 雰 弗 回 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会
学 術 誥 演 会 , 1 9 8 5 年 1 リ 1
井 拘 東 形 6 自 由 度 バ イ ラ テ ラ ル マ ス タ マ ニ ピ ュ レ ー タ の 開 発 ( 第 1 , 脚 り ニ ャ
ト ル ク モ ー タ を 朋 い た 6 自 由 度 直 交 座 標 り ン ク 機 榊 式 マ ス タ の 試 作
中 野 栄 二 , 新 井 , 谷 和 リ 」 , 橋 野 , 日 木 ロ ホ ッ ト 学 会 第 3 1 回 H 人 ロ ポ ッ ト 学
会 学 術 講 演 会 , 1 9 部 年 Ⅱ 打
自 立 形 6 脚 移 動 ロ ボ ヅ ト  M E L C R A B - 2  一 確 気 的 速 結 に よ る 半 1 創 定 歩 容 一
小 谷 1 人 」 範 穂 , 安 達 弘 典 , 中 野 栄 一 . , 第 3  匝 畉 所 彪 移 動 ロ ボ ヅ ト シ ン ポ ジ ウ ム ,
1 9 8 6 年 6  j l
四 脚 歩 行 ロ ポ ッ ト 「 か め  H ヲ 」 の 機 桝 と 制 御 / 第 1 帆 新 し い 脚 機 構 の 捉 案 と
四 脚 歩 行 ロ ボ ッ ト へ の 適 用
小 野 栄 二 , 安 逹 弘 典 , 小 谷 内 , 辻 , 中 原 , Π 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 4  回 Π 本 口
ボ ッ ト 学 会 学 術 講 演 会 ,  1 9 8 6 年 1 2 刀
四 脚 歩 行 ロ ボ ヅ ト 「 か め 1 号 ヨ の 機 枇 と 制 御 / 第 2 蝦 準 動 的 歩 行 の 適 用
安 達 弘 典 , 中 野 , 栄 二 , 小 谷 内 範 穂 , 日 木 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 4 1 回 Π 本 ロ ポ ッ ト
学 会 学 術 詔 i 演 会 , 1 9 8 6 年 1 2 打
自 動 縫 製 用 マ ニ ピ ュ レ ー タ の 例 発 ( 第 3 帳 : 2  号 機 の 設 副 ' と 試 作 )
矢 野 智 昭 , 橋 人 亮 一 , 新 井 , , ・ レ 村 , 中 野 栄 二 , 竹 Ⅱ _ 1 , 杉 岡 , 商 橋 ,  H 本 口
ポ ヅ ト 半 会 鋪  4 1 回 H 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 学 術 誹 演 会 , 1 9 8 6 年 1 2 上 1
全 方 向 移 動 , 1 i ( O D V D  の マ ヅ プ に よ る 誘 導 実 験
橋 野 賢 , 久 米 正 火 , 中 野 栄 t , 日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 4  回 日 木 ロ ポ ッ ト 学
会 勺 ゞ 才 村 誠 演 会 , 1 9 8 6 介 ' 1 2 ナ ]
D e v e ] o p m e n t  o f  a  D i r e d - D r i v e  M a n i p u l a t o t  { O T  A u t o m a t e d  s e w i n g  s y s t e m
T O M O A K I  Y A N O ,  T A T S U O  A R A I ,  T A T S U Y A  N A K A M U R A ,  E U I
N A K A N O ,  R Y O I T I H A S I M O T O , 1 C H I R O  T A K E Y A M A ,  S Y O U J I S U 、
G I O K A ,  J U N - 1 C H I  T A K A H A S H I ,  p r o c e e d i n g s  o f  1 7 t h  l n t e r n a t i o n a l
C o n f e r e n c e  o n  l n d u s t r i a ]  R o b o t s . 1 9 8 7 年 4  村
移 動 ロ ポ ッ ト 制 御 技 術 の 現 状 と 将 来
小 野 栄 二 , 第 3 0 回 自 動 制 御 連 介 講 演 会 , 1 9 釘 年 1 0 月
階 段 登 降 可 能 な 固 定 歩 容 形 剖 鄭 移 動 ロ ポ ヅ ト の 開 発 ( 第 4 報 )  M E L C R A B - 2
の 半 固 定 歩 容 の 周 剣 制 御
小 谷 内 範 穂 , 安 達 弘 典 , 小 野 , 栄 二 , Π 人 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 5 回 H 本 ロ ボ ヅ ト
学 会 学 術 講 演 会 , 1 9 8 7 午 1 1 月
階 段 登 降 6 1 仰 移 動 ロ ポ ッ ト  M E L C R A B の 制 御
小 谷 内 範 穂 , ヰ ・ 唖 チ 栄 _ _ ニ , 安 述 弘 典 , 計 訓 抽 動 制 御 学 会 ・ 旺 木 ロ ポ ッ ト 学 会 ・
Π 本 機 械 学 会 第 4 回 知 能 移 動 ロ ポ ッ ト シ ン ポ ジ ウ ム ,  1 9 8 8 年 6 お
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66 自山歩容型41仰歩行ロホットの開発
'・ヤ野栄_ニ, iH則自動aⅧ御学会・日本ロポット学会・ H本機械学会第 4 回知
能移動ロボットシンポジウム,1988年6 門
自由歩容形引脚移動ロポットの開発
安逹引、典,小谷内範柚,,・1・哩1,栄、ニ,日本ロポット学会第 6 回日本ロポット
学会学術講演会,1988年10河
全力向移動ロポットにおける電気的差動システムの研究
森田知宏,中野栄之,木村浩, JSME 第67期全国大会論演会, 1989年
移動ロポットの機構技術の動向
巾野栄二,Π本機械学会ロポティクス・メカトロニクスi拓演会'89,1989
午6 刀
Bound歩容のプJ学的解析
,1、牲野栄二,Π本機械学会ロホティクス・メカトロニクス講演会'89,1989
年6 H
移動ロポヅト用りプルタイム視覚認識の研究
安田南枝,光枝荘,望打次郎,松川卓二,ホ對・栄二,日本ロボット学会
第7回U本ロボヅト学会学術誥演会, 1989年Ⅱ阿
馴珊帥倫型ロポットの機構と制御に関する研究第1蛾:機枇のお案,シュミレー
ション,設詣1'
中野栄二,野ヰリ千一,木村浩,Π本ロボヅト学会第7101口人ロポット学
会学術誰演会,1989年U打
跳躍機械の機構に関する研究
佐儀雅寛,木村粘,小野栄二,Π本ロポヅト学会第71田Π本ロポヅト学
会学術i佑演会,1989ζNU、1
跳躍機械の打地制御一跳躍機械に関する研究(錦・帳)
大久保松樹,木村浩,^1・Ⅷア栄二,日本ロポット学会第71回H本ロボット
学会学術諧演会,1989年Ⅱ円
低次画像処理による移動ロボットの制御
光枝荘,安田南枝,松川屯二,小野栄二,Π本ロポット学会第71川Π人
ロホット学会学郁玲ル演会,1989年Ⅱ打
3足北オ、丁ロポットの動的移動の研究
,・1・Ⅷf栄_ニ、,木村浩,近池洋一, H本ロボット学会第 71回U本ロポヅト学
会学術論淡会,1989年Ⅱ乃
B飢md歩容の力学的何件斤一・脚長と迎動の関係について
木村浩,中野栄_ニ, H木ロポット学会第71旦]Π木ロポット学会学術'満演
1989午1リ1Z)、13、',
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脚 移 動 の 俄 間 題 と ひ と つ の 試 み
' ・ 1 哩 f 栄 二 , 日 本 機 械 学 会 第 6 7 瑚 通 ' 常 総 会 講 演 会 , 1 9 9 0 年
不 整 地 走 打 可 能 な 移 動 機 構 の 開 発
巾 野 栄 二 , 日 水 機 械 学 会 東 北 支 部 ・ 粘 密 下 学 会 東 北 支 部 , 東 北 支 部 八 戸 地
力 訓 ■ U 会 , 1 9 9 0 イ 〒  6  ナ 1
視 覚 セ ン サ を も つ 移 動 ロ ポ ッ ト の 制 御
小 野 栄 に ,  1 _ 1 本 機 械 学 会 第 6 別 明 令 国 大 会 講 演 会 , 1 9 9 0 年 9  刀
肺 筈 者 川 マ ウ ス イ ン タ ー フ ェ ー ス
田 島 文 之 , 安 Ⅲ 南 枝 , 松 川 卓 二 , 中 野 栄 二 , バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 第 H 回
バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 学 術 訓 脚 1 会 , 1 9 9 0 年 9 打
セ ン サ 恬 鞁 に よ る 幾 何 モ デ ル 生 成
林 川 、 t , 木 村 浩 , 中 野 栄 、 ' . ,  U 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 8 回 H 木 ロ ポ ヅ ト 学 会
学 術 講 演 会 , 1 9 9 0 午 1 1 月
階 段 登 降 可 能 な 固 定 歩 容 形 6 鵬 坏 多 動 ロ ポ ヅ ト の 開 発 ( 第 5 何 ■  M E L C R A B - 2
に お け る 半 1 囲 定 歩 容 に よ る 接 地 . 点 変 史
小 谷 1 / 、 川 遊 穂 , 安 途 弘 典 , 小 村 逹 也 , 小 劉 咲 t _ ニ ,  H 本 ロ ホ ッ ト 孚 会 第 8  回 日
人 ロ ホ ヅ ト 学 会 学 才 村 論 演 会 , 1 9 9 0 午 H 打
憤 性 モ ー メ ン ト 変 化 を 用 い た 宇 市 ロ ポ ッ ト の 姿 勢 制 禍 1 に 関 す る 研 究
し 屋 真 ' , 小 村 裕 , 木 村 浩 , , ・ 1 ・ Ⅷ f 栄 _ ム , 日 本 ロ ボ ヅ ト 学 会 第  8  回 Π 木
ロ ポ ッ ト 学 会 学 術 講 演 会 , 1 9 9 0 午 1 υ ]
劇 川 N 愉 型 ロ ポ ヅ ト の 機 1 品 と 制 御 に 関 す る 何 1 究 第 2 縦 : 段 1 乗 り 越 え に お け る
脚 と 井 帥 命 の 恊 コ 打 仂 作
野 中 汗 ・ ・ ' , 木 村  1 告 , 小 野 栄 二 , 日 木 ロ ボ ヅ ト 学 会 第 8 1 田 日 本 ロ ポ ヅ ト 学
会 学 術 1 満 演 会 , 1 9 9 0 イ に U 1 1
竹 格 を 川 い た 移 動 ロ ポ ヅ ト 刑 地 図 恬 報 の 表 現
中 野 栄 二 , Π 人 ロ ポ ヅ ト 1 会 第 8 [ 川 Π 水 ロ ポ ヅ ト 学 会 半 術 誰 演 会 , Ⅱ 川 0 ザ
Π 打
向 f 1 1 歩 容 形 4 脚 移 動 ロ ポ ヅ ト の 開 売 第 3 縦 屯 心 位 置 適 応 歩 容
安 辻 弘 典 , 小 谷 内 範 穂 , 小 村 述 也 , 新 井 健 生 , 木 Ⅲ 1 敬 子 , , ・ 1 ・ , 野 栄 一 . . 日 本
ロ ホ ッ ト 学 会 第 8 回 H 本 ロ ポ ッ ト 学 会 学 術 講 演 会 ,  1 Ⅸ 川 年 Ⅱ 月
r 1 律 疋 行 屯 両 の 操 舵 制 御
服 部 彰 , 杣 木 進 , 中 野 栄 t , 訂 木 ロ ポ ヅ ト 学 会 鋪 8 回 H 本 ロ ポ ヅ ト 学
会 学 袮 武 " 演 会 ,  1 9 9 0 イ r ' 1 υ ]
跳 躍 機 械 の 脚 部 の ソ フ ト ラ ン デ ィ ン グ ー 跳 躍 機 械 に 関 す る 研 究 ( 第 2 都 )
大 ク J 杲 宏 樹 , 木 村 浩 , 小 野 栄 、 、 ' . ,  U 木 ロ ポ ッ ト 学 会 第 8 1 可 H 本 ロ ポ ッ ト
学 会 学 術 講 演 会 ,  1 9 9 0 年 1 1 1 }
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90 複数仙易喋境i裟散センサを用いた移動ロボヅトの学習帆道制御
松川゛ニ,芳lt'行,関宏脆,小野栄_L,日本ロボット学会第8回日本
ロホット学会学術J]演会, 1990年Ⅱ打
宇宙空岡における移動体による超1コ1大物の操り一力の自乗和を披小にする接
触点細の求觧法
十ιξ東,木村 1告,.・1・州1栄'、, H木ロポット学会第81可臼本ロポット学
会学袮ル何演会,19901手H打
Development of stair-dimbable se]f-cnlained Hexapod waⅡdng Robot witl〕
Fixed Gait
Noriho KOYACHI, Hironori ADACHI, Tatsuya NAKAMURA, and Eiji
NAKANO '911SART,1991q三
Gail Ana]ysis of a Quadruped waⅡdl]g R01〕ot
Hironori ADACHI, Noriho KOYAAGI,1atsuya NAKAMURA and Eiji
NAKANO,'911SART, 1991司二
Υ宙空冏における移動休による超巨大物体の操り一地上での基礎実験の縦
ノ」_ニ
LI
王志東,木村浩,中野栄一_,Π木ロポヅ 1、学会群H 「引日本ロホット学
会ロポヅトシンポジウム,]991年5 打
脚小愉型ロボットの機桝と制御に関する価窕
野小洋',人村浩,小野栄二,Π本ロポヅトγ会第 1回Π木ロホヅト学
会ロホットシンポジウム,1991年5 刀
視覚を用いた物体のモデル牛成の検討
林 1郎,木村浩,小野栄二,臼水ロボヅト半会第H川Π本ロホット学会
ロボットシンポジウム, 1991イド 5 jj
Mechanics of s]iding Manipulation by Multifingered Hands -D飢モ10pment of
fixtures for automalical assanbly-
M. YASHIMA, H. KIMURA and E. NAKANO,1EEE/RSJ lnten]aiona]
訊10rkshop on lnteⅡigent Robots and systa]]S '91, 1991'1Ξ111]
バネとアクチュエータによる跳蹄1劉戒の枇成法一跳躍機械に関する仙究(第
3 縦)
大久傑宏樹,木村浩,中野栄、'.,日本ロポヅト学会第9同U木ロホット
学会学術訓淡会,1991年1リ1
移動ロポットによる人闇の存在可能点についての推論
藤田哩己,松川',._ニ,小野栄_ニ,口木ロホット学会第 9 印1Π本ロポヅト学
会ツ袮伶ル演会,19釧年Ⅱ河
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可 変 偏 心 荷 重 に よ る 振 動 増 大 制 御 に 関 す る 研 究
松 川 ゛ ニ , 小 野 栄 二 , Π 木 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 9 1 " 1 Π 木 ロ ポ ヅ ト 学
永 尾 Π ,
会 ツ 削 晞 柿 演 会 , 1 9 9 1 年 1 け 1
階 段 ( " 野 而 Π 走 な 慥 1 定 歩 容 形  6 脚 移 動 ロ ポ ヅ ト の 開 発 ( 第 6  撮 ) 陪 段 下 り の 歩
容 開 発 と 上 り と の 統 介
小 谷 内 1 血 穂 , 安 達 弘 典 , 中 村 辻 也 , 中 野 栄 二 , Π 人 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 9 回 日
人 ロ ポ ヅ ド γ 会 学 術 詣 卜 演 会 , 1 9 9 1 年 1 1 打
鎧 設 機 械 の 捕 寸 乍 性 向 上 に 開 す る 研 究 ( 第  1 縦 バ イ ラ テ ラ ル マ ス タ レ イ ブ 1 , 1 1 御
の 建 設 機 械 へ の 沖 入 )
井 上 健 ・ ・ , 津 田 適 純 , 木 村 沿 , , 小 野 栄 二 , 奥 田 流 即 , Π 水 ロ ポ ヅ ト 学 会
第  9  回 H 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 学 術 誥 演 会 , 1 9 9 1 年 1 υ 1
白 1 1 - 1 誹 下 小 の ロ ポ ッ ト の 姿 勢 制 御 の 何 「 究
上 屋 真 志 , 木 村 浩 , 小 野 栄 二 ,  H 木 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 引 回 日 本 ロ ボ ッ ト 学
会 学 術 i 1 肺 i 1 会 , 1 9 9 1 年 1 υ ]
対 条 物 の 幾 何 モ デ ル の 内 動 生 成 ・ ー ロ ポ ヅ ト ビ ジ ョ ン を 用 い 九 電 な り 合 っ た
物 休 の 分 剛 一
林 川 ; , 木 村 沿 , 寸 ・ 哩 f 栄 二 , 日 本 ロ ホ ッ ト 学 会 第 9 1 回 H 本 ロ ボ ヅ ト 学 会
学 術 靜 ル む 会 , 1 9 釧 イ f Ⅱ "
不 整 地 移 動 ロ ポ ッ ト の 機 桝 に 関 す る 価 究 錦 1 机 脚 先 車 愉 型 に よ る 段 差 乗 り 越
え の 丈 験
彪 , 人 村 浩 , 吽 ・ 哩 予 栄 一 . , 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 9  回 日 木 口瀬 戸 陽 治 , 呉
ポ ヅ ト 学 会 学 術 諸 q 貞 会 , 1 9 9 1 年 H 打
鵬 叫 N 倫 型 ロ ホ ヅ ト の 機 織 と 制 御 に 関 す る 研 究 一 第 3 縦 : 中 輸 走 行 に お け る 最
適 軌 道 訓 ' 画 一
里 ト ・ ト 洋 一 , 木 村 浩 , 中 野 栄 t , Π 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 9 1 可 日 木 ロ ポ ヅ ト 学
会 学 術 淋 演 会 , 1 9 9 1 年 U 打
渚 列 妾 触 を 伴 う 複 数 の 指 機 構 に よ る あ や つ り
八 島 真 人 , 人 村 浩 , 中 野 栄 一 , , 日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 9 祠 Π < ロ ポ ヅ ト 学
会 ツ 才 村 謡 淡 会 , 1 9 9 1 年 H 月
歩 打 ロ ポ ヅ ト の セ ン サ ー ベ ー ス ド ・ モ ー シ ョ ン ス イ ッ チ ン グ 制 御
小 野 栄 ム , 小 村 逹 也 , 津 司 圭 二 , 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 群 n 0 1 引 日 本 ロ ポ ヅ ト 学
会 学 オ 村 訥 演 会 , 1 9 兜 年 ] O H
階 段 登 降 6 足 歩 行 ロ ポ ッ ト に お け る 機 構 設 計 と 制 御
小 谷 内 範 穂 , 安 達 弘 典 , 小 村 逹 也 , 小 野 栄 二 , Π 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 2 回 口
ポ ッ ト シ ン ポ ジ ウ ム , 1 9 兜 年 5  打
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110建設機械の操作性向上に関する研究(錦'2帳マスタレイブ型建設機械におけ
るマスタへのプJ情机の付力山
津田直純,井上健一,木村浩,中野栄_ニ,奥田流雄,Π本ロポヅト学会
第 21可ロポヅトシンポジウム, 1992午 5 打
111律走行車両PVS における延行頑健性向上
1_11田勝規,保坂明犬,谷Π正明,是石純,大場油焚,小野栄二,Π本口
ポット学会第21田ロポヅトシンポジウム,19兜年5 打
速度制御系の油ルバイラテラルサーポ制御に関するJよ礎研究
井上健一・,小野栄二,奥田淹挑,Π人ロポヅト学会第2回ロポットシンポ
ジウム,1992年5 j]
複数移動イ小ロポットによる了宙構造物の操り 竝適援触の求め方とー_汰元
検証実験の桜告一
・f 志来,木村浩,,・1.野栄_ニ,日本ロポヅト学会第 21リ1ロポヅトシンポ
ジウム, 19兜年5 刀
自[11落下耿態で姿勢変換を行うロポヅトの研究鎗 1桜猫ひねり動作の導出
とロポヅトの1"成
1二屋六J占,小野栄二,小村裕,日本ロポヅト学会第10回H本ロポット学
会学術講演会,19兜イfl0刀
白律走行中PVSにおける地図情縦の自動生成
白鳥朗,傑坂明大,山田勝規,武井昭,小野栄、_,日本ロホット学会
第101"1Π本ロポット学会学術諧演会,1992年10jl
小怜疋行移動町能な跳躍機械の2次尤平而内打地11,11御一跳躍機械に関する側
究街興報)
大クJ呆宏樹,木村浩,中野栄一一日本ロポット学会第]01川Π人ロポヅト
学会学術講演会,19兜年】0ガ
不整地移動ロポットの機構と制御に関する研究~第2縦~段X.の登り始めの
理論的ぢ察と実験
瀬戸陽治,呉彪,小野栄二,Π本ロポヅト学会第】0回日本ロポヅトツ^会
学術;片演会,1992イfloJI
移動ロポットにおけるi1坤倫の大きさと受動的対地辿応性
長坂整,中野栄一_,日本ロポット学会第'3 戸1ロポットシンポジウム,
1993イ下.5 刃
跳躍機械の2次尤平而内着地1111御
大クJ呆乞井封,中野栄二,木村浩, H本ロボット学会築3回ロポヅトシン
ポジウム,1993年5円
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A  M u l t i p l e  B e h a v i o r - B a s e d  R o b o t s  s y s t e m  f o r  c o o P 臼 ' a t i v e  o b j e c t  M a n i p u ・
I a t i o n
干 志 東 , 小 野 栄 二 , 松 川 卓 _ ム , 計 i 則 自 動 制 社 北 γ 会 東 北 支 剖 帰 0 川 年 記 念 乎
術 J 1 演 会 ,  1 9 舛 如 ・ 1 0 "
G A S  加  T r a i n i n g  a n  F L c  t o  c o n t r o ]  a  s i n g l c  A n n  M a n i p u l a t o r
M a j i d  N Ⅱ i A h m a d a a b a a d i , ホ 野 栄 二 , 計 マ 則 門 動 1 , 1 1 御 学 会 東 北 支 都 3 0 周 イ f
記 念 ' γ 才 荊 諧 演 会 , 1 9 9 4 午 1 0 j l
ぱ ね 機 構 を 持 っ た 巾 輪 型 移 動 ロ ホ ッ ト の ス リ ヅ プ 拘 肺 1 制 御 に 関 す る 研 究
藤 原 浩 女 , 大 久 保 睦 井 射 , ヰ ・ 哩 1 米 二 , Π 本 ロ ポ ッ ト 学 会 鮮 Ⅱ 2 1 0 1 ロ ポ ヅ ト 孚 会
学 休 1 剤 芹 貞 会 , 1 9 財 イ 円 1 刀
光 学 系 の パ ラ メ ー タ を 川 い 元 _ _ 1 次 元 喋 境 恬 眼 処 理 の ' 乎 法
松 本 頂 之 , 松 川 卓 、 、 , 中 野 栄 二 , " 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 1 2 回 ロ ポ ヅ ト 学 会 学
術 , 洲 演 会 , 1 9 9 4 午 1 1 門
企 ノ j 恂 移 動 ロ ポ ッ ト の 機 枇 と 1 1 , 1 1 御 に 1 瑚 す る 研 究
森 善 ・ , 寸 ・ , 野 栄  L , 而 " 剰 難 行 , Π 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 1 2 1 可 ロ ポ ヅ ト 学 会 学
術 1 1 4 演 会 , 1 9 9 4 作 1 リ }
移 動 ロ ポ ッ ト の 協 ヨ ■ の 研 究
澤 則 昭 二 , 小 野 栄 " , _ モ 志 東 , 訂 水 機 械 学 会 東 北 学 牛 会 第 2 5 1 ・ 1 学 生 員 〒
業 研 究 窕 表 批 演 会 ,  1 9 怖 年 3 月
ル ー ル ベ ー ス 刑 学 習 制 御 力 式 の 捉 案 と そ の 自 己 回 復 ロ ポ ヅ ト へ の 適 川 に 関 す る
研 究
佐 々 ( 宏 忠 , 小 野 栄 二 , 日 木 ロ ボ ヅ ト 学 会 第 4 1 川 ロ ポ ッ ト シ ン ポ ジ ウ ム ,
1 9 9 4 q . 5  門
冗 長 マ ニ ピ ュ レ ー タ の 障 1 粋 刎 一 1 避 に 関 す る 研 究
黒 沼 Ⅱ _ 1 , . 1 ・ , 野 栄 二 , Π 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 4 同 ロ ボ ッ ト シ ン ポ ジ ウ ム ,
1 9 9 4 年 5  j ]
不 硴 実 な シ ス テ ム か ら な る ロ ボ ヅ ト の 仰 r 川 こ 関 す る 研 究
マ ジ ト ・ ニ リ ・ ブ ハ マ ダ バ デ ィ , 松 川 卓 二 , 中 野 栄 二 , Π 本 ロ ボ ヅ ト 学 会
第 4  回 ロ ポ ッ ト シ ン ポ ジ ウ ム ,  1 9 9 4 年 5  刀
A  M U 1 1 i p l e  B e ] 〕 a v i o r - B a s e d  R o b o t s  s y s t e m  f o r  c o o p a ' a t i v e  o b j e c t  M a n i p u ・
I a t i o n  - s y s t e m  c o n s h 、 u c t i o n  a n d  s i m u l a t i o n -
壬 . ' 東 , 中 野 栄 一 ' , 松 川 卓 二 , 日 木 ロ ポ ヅ ト γ 会 第 4 回 ロ ホ ッ ト シ ン ポ
ジ ウ ム ,  1 9 9 4 年 5 月
小 愉 刑 令 力 向 移 動 ロ ボ ヅ ト の 述 動 学 に つ い て
高 1 1 1 訓 治 , 中 野 栄 二 , 森 誓 一 , 高 橋 隆 行 ,  H 本 ロ ポ ッ ト 学 会 第 5 回 ロ ポ
ヅ ト シ ン ポ ジ ウ ム , ] 9 9 5 年 5  j j
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131 不整地における則川司愉分矧t刑ロポヅトの移動力式とシミュレーション
披芋傑,i帛橋隆れ,大久保宏樹,日木ロボット学会第5 回ロボヅトシン
ポジウム,19鮖年5 門
Experimenta11mplementation of a Behavior-Based Multゆle Robot system
for cooperative objet ManゆUlation
Zhi-Dong wang, Eiji Nakano, Takuji Matsukawa,日本ロボットe并会第
51リ1ロボヅトシンポジウム,1995午 5j]
訂律移動ロホヅトのための制御システムの柚成
'宮下丈史,1拓橋降行,,・1・,野栄二,計Ⅷルば功制御学会東北支部第1531引研究
架会,1995イf 5 j]
ψ畍型全力恂移動ロポットの運動学について
商山訓治,巾野栄二,森詳・,商橋隆行,日本ロポット学会第5回ロポ
ヅトシンポジウム,19怖イF5 刀
移動ロボットのための地図情轍処理システム
商田知映,商橋1迩行,小野栄二,計'測自動制御学会耳剥ヒ支部錦154回研究
IL会,19怖年6 打
New Mechanism and contr010f a Normal-wheeled omni-Directionalvehicle
E. Nakano, Y. Mori,1<. takayama, T. Takahashi, proceeding of the ln・
ternational symposjum on Microsystems,1ntelHgent Materials and
Robots,1995年9月
A study on using a combinalion of FLc and GA to control a Robot Arm
Majid Ni]i Ahmadabadi, Eiji Nakano, proc. of the 5th Fuzzy workshop,
19鮖41二10jl
四バ乍系列を用いた屋内環境移動ロポットに対するh動指示
化田恋太部,商橋隆行,中野栄二,計訓Ⅱ・1動制御学会東北支剖蟻勺56回研
究架会,1995年10jJ
雄内環境移動ロポヅトのためのソフトウェアアーキテクチャ
花川恵太郎,1曙橋隆行,中野米",訂本ロポヅト学会第13回H木ロポット
ツ.会γ術講演会,1995年Ⅱ月
令力向移動ロポヅトに}都域されたマニピュレータによるドブ併"ナ卿Ⅱ乍の研究
佐々木陣と,痛橋隆h,小野栄_L,日本ロホット学会第13回U本ロポット
学会学術靜芹貞会,19鮖年Ⅱ河
非ホロノミックな全プj向移動ロホットの制御に関する研究
森筈一,】留橋1峯行,小野栄二,Π本ロポット学会第13回Π本ロポット学
会学術講演会,19怖年Ⅱ打
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移 動 ロ ポ ヅ ト の た め の 環 境 情 桃 太 現 法
高 山 知 典 , 高 橋 降 行 , 中 野 栄 二 , Π 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 1 3 同 Π 人 ロ ポ ッ ト 学
会 学 術 誥 演 会 , 1 9 9 5 年 1 リ 1
ロ ポ ッ ト に よ る 未 女 Ⅱ 理 1 壗 の 移 ! E I J  ( L o c o m 0 6 0 n  o n  a  u n k n o w n r o u g h  t e r r a i n  b y  a
m o b i l e  R o b o t )
小 野 栄 二 , 蚊 宇 傑 , 際 原 浩 幸 , 局 橋 隆 行 , 大 久 保 松 樹 , 計 ' 測 白 動 制 御 学
会 第 2 1 回 ロ ポ ヅ ト  f 学 部 会 研 究 会 , 1 9 鮖 仟 1 2 打
T h e  B e n e f i l s  o f  p a s s i v e  c o m p l i a n c e  o n  t h e  p c r f o n n a n c e  o f  l n t a ' a c t i v e  T a S 1 器
U s i n g  R o b o t  M a n ゆ U l a t o r s  q 句 来 つ き 作 業 に お け る ロ ボ ヅ ト マ ニ ビ ュ レ ー タ の
受 動 的 コ ン プ ラ イ ブ ン ス の 右 効 性 の 検 ; 1 D
P i e r o  v e Ⅱ e t r i ,  E 加  N a k a n o , 計 訓 抽 動 1 何 御 学 会 東 北 支 割 捌 Ⅱ 5 8 1 引 研 究 梁 会 ,
1 9 9 5 午 1 2 j j
メ ッ セ ン ジ ャ ロ ポ ッ ト の 槻 要 と 基 本 四 バ 乍
中 野 栄 _ ニ , 高 橋 隆 行 , 王 志 東 , 大 久 保 宏 樹 , 第  1 1 司 爪 点 領 域 研 究 「 知 能
ロ ポ ヅ ト 」 シ ン ポ ジ ウ ム , 1 9 鮖 年 1 打
M o t i o n  c o n t T 0 1  0 f  上 e g - w h e e l  R o b o t  f o r  a n  u n e x p l o r e d  R o u g h  T e r r a i n  E n ・
V l r o n m e n t
Y U - J i e  D a i ,  E i j i  N a k a n o ,  p r o c e e d i n g s  o {  s e v e n t h  l n t e r n a t i o n a l  c o n f e r ・
e n c e  o n  A d v a n c e d  R o b o t i c s , 1 9 9 5 イ f ・  9 月
ぱ ね 機 構 を 持 つ 唯 輪 型 移 動 ロ ポ ヅ ト の 段 差 移 動 に 関 す る 研 究
藤 原 浩 幸 , 大 久 保 宏 樹 , 中 野 栄 一 一 日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 ・ Ξ ・ h 則 自 動 制 御 学 会 ・
日 木 機 械 ツ ● 会 第  1 回 ロ ポ テ ィ ク ス シ ソ ポ ジ ブ , 1 9 9 6 年 5  村
M o t i o n  c o n t r 0 1  0 f  L e g - w h e e l  R o b o t  t o r  a n  u n e x p l o r e d  E x t e n s i v e  R o u g h
T e n ' a i n  E n V Ⅱ ' o n m e n t
Y u j i e  D a i ,  E i j i  N a k a n o ,  T a k a y u k i t a k a h a s i ,  H i r o ] d  o o k u b o , 日 本 ロ ポ ヅ
ト 学 会 . 計 訓 自 動 制 御 学 会 ・ 日 本 機 械 学 会 第 1 同 ロ ポ テ ィ ク ス シ ン ポ ジ
ア , 1 9 9 6 年 5  "
D e v e l o p i n g  B e h a v i o t  f o r  a  M u l t i p l e  c o o p e r a t i v e  o b j e c t  M a n ゆ U l a t l n g  R o b o t i c s
S y s t e m
王 志 束 , 中 野 栄 二 , 松 川 卓 _ 一 → Π 人 ロ ポ ッ ト 学 会 ・ 計 測 自 動 制 初 円 を 会 ・
H 本 機 械 学 会 第 1 回 ロ ポ テ ィ ク ス シ ン ポ ジ ブ , 1 9 9 6 午 5  打
C o o p e r a t i v e  o b j e d  L H t i n g  R o b o t s :  t h e  s t r a t e g y  a n d  t h e  s y s t e m
M .  N Ⅱ i  A h a m a d a b a d i ,  N a k a n o  E i j i , Π 本 ロ ボ ッ ト 学 会 . 計 i 則 " 動 制 御 学
. Π 人 機 械 学 会 第  1 回 ロ ポ テ ィ ク ス シ ン ポ ジ ア ,  1 9 9 6 午 5  門
/ 、 、
ユ エ
メ ヅ セ ン ジ ャ ロ ポ ッ ト に よ る 部 屋 1 剖 移 動 の 災 現
局 橋 隆 行 , 中 野 栄 _ ニ , 大 久 保 宏 樹 , 「 志 東 , 商 1 」 」 訓 治 , 花 田 忠 太 郎 , 宮
下 丈 司 , 仇 々 木 祐 之 , 高 田 知 典 , 石 山 敏 規 , 行 友 淳 , 日 木 機 械 学 会 ロ ホ
テ ィ ク ス ・ メ カ ト ロ ニ ク ス 誥 演 会 ' 9 6 , 1 9 9 6 q 、 8  門
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152 メッセンジャロポットの運動枇成について
高山訓治,森善一,高橋隆行,中野栄二,日本機械学会ロポティクス・
メカトロニクス諦i色司会'96,1996年8 jl
メヅセンジャロポットのためのソフトウエアアーキテクチャ
花田悪太郎,局橋隆行,中野栄二,日本機械学会ロポティクス・メカトロ
ニクス講演会'96,1996年8月
A cooperative MUⅡゆle Robot system for object Lifting and TTansferring
Tas]くS
M. NⅡi Ahmadabadi, Nakano Eiji,日本機械学会ロポティクス・メカト
ロニクスi品演会'96, 1996年8月
An lnteⅡigent Nlobile Robot for outdoor Locomotion
Eiji Nakal〕0, proceeding of 90th Annive玲al'y of cMES,1996午 9 jl
新しい知能移剰ル乍業ロポッ H用発へのアプローチ
中野栄、、ニ,資源索材上学会資源・索材'96,1996年10月
Conlr010f Leg-wheel Robotfor an unexplored Rough Terrain Environment
YU-Jie DAI, E途 NAIくANO, Talwuki TAKAHASHI, Hiroki ooKUBO,
PTOC.1EEE/RSJ lnt. conf. on lnteⅡigent Robots and systems (1ROS
'96),19961F1111
A study on the Mechanism and contr010f omni-Directional vehicle
Yoshikazu MORI, E司iNAKANO, Takayuld TAKAHASHland Kunihatu
TAKAYAMA, proc.1EEE/RSJ proc. oflnt. conf. on lnteⅡigent Robots
and systans (1ROS'96),1996午11打
Design of a Jumping Mad)ine using self-energizing spring
Hirold oKUBO, Eiji NAKANO, Minoru HANDA,1EEE/RSJ lnterna・
tional con(erence on lnte]1igent Robots and systems (1ROS'96),1996
午Ⅱ月
Desjgn of a Jumping Machine using self-energizing spring
Hiroki oKUBO, E垣 NAKANO, Minoru HANDA, proc.1EEE/RSJ ln・
ten捻tional confa'ence on lnteⅡigent Robots and systems qROS'96),
199印下Ⅱ月
Realizing cooperative object ManゆUlation using Multiple Behavior-based
Robots
Zhidong wANG, Eiji NAKANO, Takuji MATSUKAWA, proc.1EEE/
RSJ lnt. conf on lnte11igenι Robots and systems (1ROS'96),1996年11
打
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A  c o o p e T a t i o n  s t r a t e g y  f o r  a  G r o u p  o f  o b j e d  L i f t i n g  R o b o t s
M a j i d  N i Ⅱ  A h m a d a b a d i ,  N a k a n o  E i j i ,  p r o c 、  1 E E E / R S J  l n t .  c o n f a ・ e n c e  o n
I n t e Ⅱ i g e n t  R o b o t s  a n d  s y s t e m s  ( 1 R O S ' 9 6 ) , 1 9 9 6 年 1 リ 1
M o t i o n  c o n t r 0 1 0 f  L e g - w h e e ]  R o b o t f o r  a n  u n e x p l o r e d  o u t d o o r  E n v h ' o n m e n t
Y U - J i e  D A I ,  E 垣  N A K A N O ,  T a k y u l d  T A K A H A S H I ,  H h ' 0 ] d  o o K U B O ,
P r o c . 1 E E E / R S J  p r o c .  o f  l n t .  c o n f .  o n  l n t e Ⅱ i g e n t  R o b o t s  a n d  s y s t e m s
( 1 R O S ' 9 6 ) , 1 9 9 6 午 1 1 月
A  N e w  A P P T o a c h  t o  M u l t i p l e  R o b o t s '  B e h a v i o r  D e s i g n  f o r  c o o p e r a t i v e  o b j e c t
M a n i p u l a t i o n
Z h i d o n g  w A N G ,  E i j i  N A K A N O ,  T a ] N j i  M A T S U K A W A ,  D i s t Y i b u t e d
A u t o n o n l o u s  R o b o t i c  s y s t e m S  2 , 1 9 9 6 介 二
C o o p e r a t i v e  o b j e d  M a n ゆ U ] a t i o n  b y  M u l t i p ] e  M o b i l e  R o b o t s :  S U ' a t e g y  a n d
E x p a i m e n t a ]  1 m p l e m e n t a t i o n
Z h i d o n g  w A N G ,  E i j i  N A K A N O ,  T a k u j i  M A T S U K A W A ,  K e i t a r o
H A N A D A ,  p r o c .  T 1 1 e  F o u r t h  l n t .  c o n f  o n  c o n t t 0 1 ,  A U 加 m a t i o n ,  R o b o t i c s
a n d  v i s i o n  ( 1 C A R C V ' 9 6 ) , 1 9 9 6 年 1 2 j l
C o o p e r a t i v e  B e h a v i o r  B a s e d  o b j e c t  H a n d l i n g  R o b o t s
M a j i d  N i H  A h m a d a b a d i ,  N a k a n o  E i j i ,  p r o c , 4 t ] 〕  1 1 ] t .  C 0 1 〕 f .  o n  c o n h ' 0 1 ,
A u t o m a t i o n ,  R o b o t i c s ,  a n d  v i s i o n  ( 1 C A R C V ' 9 6 ) , 1 り 9 6 年 1 2 門
R o b o t  B e h a v i o r  a n d  l n f o T m a t i o n  s y s t e m  f o r  M u l t ゆ l e  o b j e c t  H a n d l i n g  R o b o t s
M a j i d  N i l i  A h m a d a b a d i ,  N a k a n o  E i j i ,  D i s t t i b u t e d  A u t o n o m 飢 I S  R o b o t i c s
S y s t e m  2  ( D A R S ' 9 6 ) , 1 9 9 6 午 1 0 j l
C o n s t r a i n  a n d  M o v e :  A  n e l v  c o n c e p t  t o  d e v e l o p  d i s t r i l ) u t e d  o b j e c t  t r a n s f e T r i n g
P r o t o c o l s
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U s i n g  v i s u a v F o r c e  s e n s 0 玲
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e n c e ,  1 9 9 7 年 3 月
T a s k  A Ⅱ O c a t i o n  a n d  D i s t r i b u t e d  c o o p e r a t i o n  s t r a t e g i e s  i n  a  G r o u p  o f  o b j c d
T r a n s f e r t i n g  R o b o t s
M a j i d  N i l i  A h m a d a b a d i ,  E 垣  N a k a n o ,  p r o c .  o f  t l 〕 e  1 9 9 7  1 E E E / R S J  l n l
C o n f .  o n  l n t e Ⅱ i g e n t  R o b o t s  a n d  s y s t e m s  ( 1 R O S ' 9 7 ) , 1 9 9 フ ィ f
A  u n i f i e d  d i s t r i b u t e d  c o o p e r a t i o n  s t r a t e g y  f o r  m u l t i p l e  o b j e c t  h a n d 1 1 n g  r o b o t s
M a j i d  N i l i  A h m a d a b a d i ,  E .  n a k a n o ,  p r o c .  o f  壮 〕 e  1 9 9 8 1 E E E  l n l ,  c o n f e Y ・
e n c e  o n  R o b o t i c s  a n d  A u t o m a t i o n  ( 1 C R A ' 9 8 ) , 1 9 9 8 年 5  j l
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172TasR requirements and cooperation strategies for disttibuted objed れ'ansfer・
r]ng mlsslon
Z.D. wang, Majid Nili Ahmadabadi, T. Takahashi, E. nakano, proc. ot
Robomech'98,1998年6 ナ1
A multiple Tobot system of cooperative object h'ansportation with vari飢Is re・
qUⅡでment on task pa'fonning
Z.D. wang, Majid Nili Ahmadabadi, T. Takahashi, E. Na]くano, PTOC. of
the 1999 1EEE ln(. confa'ence on Robotics and Automation (1CRA'99),
1999午 5 JI
自律移動ロボヅトの複数の外界センサによる冉己位擢推定に関する基礎的な検討
小野平彦,1高橋隆行,王志東,中野栄二,日本ロボヅト学会鮮H7回日本
ロポット学会学術講演会,1999年9月
不整地移動ロポットの揺動を吉猫したビジ.ンセンサ
商橋雅鹸,高橘隆行,王,占東,中野栄'、, H本ロポヅト学会第17回日本
ロポヅト学会学オ村針'演会,1999年9 ナ1
急傾斜山林地移動用大刑樹仰歩行機械の開発
妻木俊逃,小林洋司,中野栄二,福田章史,日本ロボット学会第17回U本
ロポヅト学会学術i欝貞会,1999年9 門
マネージャーを打する複数の移動ロポヅトによる協開搬送作業の実験システム
木村嘉難,i拓橋降打,王志東,中野米二,日木ロボット学会第17回日木
ロボヅト学会芋剛砺ル演会, 1999年9jj
Study of m'ganaizlng of a cooperative robot system BeROSH lor object
manipulation q澎訟1ロポットシステムBeROSH の組織化に関する研究)
Carlos ve]asquez pina'OS, 1三志jli, i冉i橋1聳行,「や里予牙之二,Π本ロボッ
ト学会第171川Π本ロポヅト学会学術訓演会,19的年9月
山己振動を利用した跳躍機械の跳躍期における運動制御
大久保宏樹,小野栄、_,喋原浩*,松下修己,日本ロポヅト学会第17回日
木ロポット学会学術講演会,1999年9 打
樂急、仲止を考応Lた移動ロポヅトの欠時剛軌道生成
横Ⅱ1尚大,局橋降行,王志東,小野栄二,Π本ロボット学会第17回日本
ロボヅト学会芋オ村諸演会, 1999年9 打
半受動りンク機榊で連結された2台のⅢいすロポットの恊調段差乗り越え手法
池川英俊,品橋隆行,王志東,ヰ哩f栄ム,日水ロポット学会錦]7回H本
ロポット学会学訓晞罰寅会,1999イF9 村
The ouaine o{ the lnternational Robot Games Festival
E. Nalくano, M. Asada, et. al, proceedings lcRA2000,2000年4 ナj
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車 両 1 昭 可 変 刑 令 力 1 句 移 動 ロ ポ ヅ ト の 車 向 安 定 制 往 1 1 に 関 す る 研 究
織 田 尚 大 , 高 橋 降 〒 j , ・ 記 志 東 , 中 野 栄 二 , Π 本 機 械 学 会 ロ ボ テ ィ ク ス ・
メ カ ト ロ ニ ク ス i 悼 演 会 ' 0 0 , 2 0 0 0 イ r  5  j j
脇 調 搬 送 作 業 の 九 め の 複 数 非 ホ ロ ノ ミ ッ ク 型 移 動 ロ ボ ヅ ト の 制 御
木 村 嘉 飢 , 、 { 1  志 東 , 1 布 橋 隆 行 ,  q ψ 予 栄 ム ,  H 本 機 械 学 会 ロ ポ テ ィ ク ス ・
メ カ ト ロ ニ ク ス 誥 演 会 ' 0 0 , 2 0 0 0 年 5 月
外 界 セ ソ サ を 用 い た 自 律 移 動 ロ ボ ッ ト の Π 己 付 注 貿 推 定 に 関 す る 誤 差 評 価
小 甥 , 幸 彦 , 局 橋 隆 行 , 王 志 東 , 中 野 栄 _ ニ ,  H 本 機 械 学 会 ロ ポ テ ィ ク ス ・
メ カ ト ロ ニ ク ス 靜 1 演 会 ' 0 0 , 2 0 0 0 イ f ・ 5  j ]
自 律 移 動 ロ ポ ヅ ト の 外 界 セ ン サ に よ る 川 己 位 揣 清 H 則 法 に 関 す る 評 価 手 法
小 野 幸 彦 , 商 橋 隆 行 , 王 志 東 , ヰ 哩 野 栄 二 , 日 木 ロ ボ ッ ト 学 会 算 Π 8 回 Π 本
ロ ボ ッ ト 学 会 学 術 訓 屯 む 会 , 2 0 0 0 年 9 月
半 受 動 り ン ク 機 構 で 連 結 さ れ た 2 台 の 、 唖 い す の 恊 調 段 差 乗 り 越 え 動 作 の 操 作 安
定 性 に 関 す る 検 討
池 田 英 俊 , 王 志 東 , 泊 祐 希 隆 行 , 小 野 栄 二 , 日 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 1 8 回 日 不
ロ ポ ッ ト 学 会 学 才 荊 講 演 会 , 2 0 0 0 午 9  ガ
色 と 都 度 恬 帳 を 選 択 的 に 使 用 し た 森 林 環 境 で の ロ バ ス ト 歩 道 検 出
ラ ミ ン ・ グ ル チ ャ ン , 王 志 東 , 局 橋 隆 行 , 小 野 栄 二 , 日 本 ロ ボ ッ ト 学 会
第 1 8 1 回 Π 本 ロ ポ ッ ト 学 会 学 術 誥 演 会 , 2 0 0 0 年 9  牙
脚 車 輪 刑 ロ ポ ヅ ト の 継 続 的 な 推 進 動 作 の た め の 歩 容 と 速 度 制 限 f 法
熊 谷 正 俊 , 高 橋 隆 行 , 王 志 東 , 中 野 栄 _ ニ , Π 本 ロ ポ ヅ ト 学 会 第 1 8 回 H 本
ロ ポ ヅ ト 学 会 学 術 講 演 会 , 2 0 0 0 年 9  "
作 業 情 報 及 び 行 動 要 累 の 授 受 を 有 す る ネ ッ ト ワ ー ク ベ ー ス ト 移 動 ロ ポ ッ ト の 基
本 オ ブ ジ ェ ク ト の 設 計
新 妻 孝 文 , 王 志 東 , 高 橋 降 打 , 小 野 米 二 , 日 本 ロ ボ ッ ト 学 会 第 1 8 回 H 木
ロ ポ ッ ト 学 会 学 術 誰 演 会 , 2 0 0 0 年 9  打
移 動 ロ ボ ヅ ト の 障 害 物 緊 急 回 避 の た め の 軌 道 生 成 に つ い て
高 橋 隆 行 , 横 田 尚 大 , 王 志 東 , 中 野 栄 _ _ ニ ,  H 木 ロ ポ ッ ト 学 会 第 1 8 1 川 日 本
ロ ポ ヅ ト 学 会 学 術 誥 演 会 , 2 0 0 0 午 9  打
A  c o n s h ' a i n - M o v e  b a s e d  d i s t r i b u t e d  c o o p e r a t i o n  s t r a t e g y  f o r  f o u r  o b j e d  l i f t ・
i n g  r o b o t s e m
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杜 〕 e  2 0 0 0  I E E E / R S J  l n t .  c o n f .  o n  l n t e l H g e 址  R o b o t s  a n d  s y s t e m s
( 1 R O S ' 0 0 ) , 2 0 0 0 年 1 0 月
E x p e r t n e s s  m e a s u r i n g  m  c o o p e r a t i v e  l e a r n i n g
M a j i d  N i l i  A h m a d a b a d i ,  M .  A s a d p u r ,  E .  N a ] く a n o ,  p r o c .  o f  t h e  2 0 0 0
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]94 関叫帥兪型移動ロポヅトの階段踏破に関する研究
消水直行,高橘隆行,王志東,中野栄二,計測自動制御学会東北支部第
192回研究架会,2000年12ナ1
脚ボ輪分部型移動ロボヅトにおける段差踏破能力の向上
荒井和哉,局橋隆行,チ志東,中野栄二,計訓臼動制御学会束北支部第
192回研究架会,2000年12月
インテリジェントFES を利用した下肢麻抑者のためのf1転市の冊発
河田学,長谷剖仟ま文,品橋隆行,王志東,巾野栄ご.,安藤久人,藤居
徹,半田康延,計測自動制御学会東北、支部第192回研究架会,2000年12月
朋1・車輪併川ロボヅトと地番探知の研究
岩泌厄X也,熊谷乳俊,庄司道彦,高橋隆行,中野栄二,日木学術会議対'人
地編の人道的探知・処理に関するワークショップ,2001年4"
インテリジェントFESを利用した下肢麻廼老のための自転車の設計と制御に
関する研究
河田学,長谷剖H・上文,商橋隆行,王志東,小野栄二,藤居徹,半田
康延,芽M0回日九;ME学会火会(医用電子と生体工学),2001年5 打
Obstacle一丘ee path localization lor mobile robots with 工πlavelet TransfoTm
Joe Mari J. Maja, Talくayuki Takahashi, Michihiko shoji, al〕d Eiji Naka・
no,討包川自動制御学会柬北支剖WΠ鮖回研究集会,2001年6打
床面上の低1算筈物の移動ロポット搭杖視覚を川いた検出
鈴木良・f,庄司道彦,高橋隆行,,1・・野栄二,第19回日木ロポヅト学会学術
'降演会,2001年9月
自律移四"午業ロポットの工ージェントを用いた卿"乍選択の構造化と分散化に関
する研究
佐々木宏史,局橋隆行,ヰ・,野栄二,王'{東,庄司道彦,第19回日本ロボ
ツト学会学術荊演会,2001年9 打
恊捌搬送システムにおける軌道追従アルゴリズムのぢ察
山田篶志,小野栄二,闘橋隆行,王志束,庄司道彦,第19回H本ロポッ
ト学会学術講演会,2001年9月
機打甑Υ遊気劇激を利用した下肢麻抑岩のためのパワーアシスト1ヨ転中の制御
長谷部作文,庄可道彦,高'矧隆行一・1、,野栄二,半田原延,藤居徹,第19
師1Π本ロポットフ会学術講演会,2001年9 打
空ヌU・1ξ衝突検知システムによる」芥載型マニビュレータの対人安全性の向上
鄭聖熹,庄司道彦,高橋隆行,中野栄二,計測自動制御学会東北支部第
199回研究集会,2001卸・12河
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]96
197
198
199
200
29
201
202
203
204
3 0
2 0 5
脚 卓 輪 叩 1 移 動 ロ ボ ヅ ト の 移 動 速 度 と 操 作 追 従 性 能 向 上 の た め の 歩 容 1 1 , 1 1 御
岩 泊 n 气 ・ 也 , 熊 谷 正 俊 , ル 司 道 彦 , 商 橋 隆 行 , 中 野 栄 、 、 _ , 計 訓 1 自 動 1 1 , 1 御 学 会
東 北 支 部 第 1 9 9 1 川 研 究 条 会 , 2 0 0 1 イ F 1 2 j l
F E S を 用 い た 卜 肢 陣 史 名 の た め の パ ワ ー ア シ ス ト 足 池 ぎ Ⅲ い す
高 沢 稔 , 庄 司 道 彦 , 1 布 橋 隆 行 , , ・ 1 ・ 叫 1 栄 二 , 半 田 康 延 , 第 2 1 田 福 祉 工 学 シ
ン ポ ジ ウ ム , 2 0 0 2 イ r ] ] 打
コ ン ト ロ ー ラ ブ ル ト ル ク リ ミ ヅ タ を イ j す る マ ニ ピ ュ レ ー タ の 安 全 制 御 交 験
U 係 税 , 鄭 聖 熹 , 1 拓 橋 隆 行 , 庄 司 道 彦 , 小 野 栄 二 , 第 4 引 可 白 動 制 御 迎
介 誥 演 会 , 2 0 0 2 年 1 1 打
パ ヅ シ ブ リ ン ク で 連 結 し た 中 い す と 小 輸 型 ロ ポ ヅ ト に よ る 協 訓 段 差 移 動 千 法
池 田 英 俊 , 勝 俣 嘉 一 , 庄 司 道 彦 , 商 橋 隆 行 , 王 志 東 , 中 野 栄 , 第 4 5 1 川
自 動 制 御 連 合 講 演 会 , 2 0 舵 年 1 リ 1
" 、 ザ 司 雁 歴 画 像 を 朋 い た り ア ル タ イ ム ジ ェ ス チ ャ 認 、 融
託 屋 健 , 高 橋 降 l j , 小 野 栄 二 , 第 4 5 師 1 内 動 制 御 連 介 詔 i 演 会 , 2 0 0 2 イ F 1 1 月
局 速 移 動 ロ ポ ヅ ト の 機 構 と 四 [ 道 追 従 1 1 1 1 御
広 地 正 樹 , 海 野 隆 允 , 高 橋 降 h , 庄 可 道 彦 , 小 野 栄 一 → 計 渕 自 動 制 御 学 会
東 北 支 部 第 2 0 6 1 田 研 究 染 会 , 2 0 0 2 年 1 2 打
2 0 6
2 0 7
2 0 8
2 0 9
2 1 0
V .
解 説 ・ 評 論 等 ( 新 聞 ・ 広 報 誌 等 で の 解 説 記 事 , 事 典 の 執 筆 等 )
1 . 産 業 用 ロ ポ ヅ ト
中 野 栄 二 , 百 科 年 鑑  C 平 凡 ネ 1 0  ・ 1 9 8 1 年 版 , 1 9 8 1 年 4  河
2 . ロ ポ ッ ト 技 術 百 科
中 野 栄 一 一 他 ,  N K  M O O K 1 3  ( 1 _ 1 刊 _ に 業 新 Ⅲ D , 】 9 8 2 守 6  j l
4 、 図 解 メ カ ト ロ ニ ク ス 用 語 辞 典
尾 崎 省 太 郎 一 ・ 1 ・ , 野 栄 二 , 他 , Π 刊 、 1 二 業 新 1 Ⅱ 1 社 ,  1 9 8 4 q 1 リ }
5 . 学 術 用 語 集 / 機 械 工 学 編 / 産 業 用 ロ ポ ヅ ト
中 野 栄 二 , 他 , Π 木 機 械 学 会 , 1 9 8 5 年 1 2 刀
6 . 情 祁 ・ 知 識 用 語 辞 典 イ ミ ダ ス / ロ ポ ヅ ト ・ メ カ ト ロ ニ ク ス
小 野 栄 二 , 他 , イ ミ ダ ス ( 架 英 社 ) ・ 1 9 8 フ ィ f - 2 0 田 年 版 ,  1 9 8 7 - 2 0 0 1 年
フ .  T Q C 用 語 辞 典
小 野 栄 二 , 財 団 法 人 Π 人 規 格 恊 会 ,  1 9 8 5 年 1 打
8 . ク オ リ テ ィ マ ネ ジ メ ン ト 用 語 辞 典
共 著 , 日 本 規 格 協 会 , 2 0 0 4 作 6  打
Ⅵ. その他(随想など)
].海底石油開発と掘削裴櫨
中野栄二,機械技術t窃会会゛段・ V01.22-6,1970イに6 打
2.俳リ五な機枇で順応件のある"人工の指"
巾野栄二,機械研ニュース・ V01.282,1975年
3.類似性による新しい形状認、識手法
中野栄二,機械研ニュース・ V01.282,1975年
4.医療看護用袖助ロボヅトはつくれるか
中野栄二,氏療と産業・ V01.2-5,1975イf 6 打
5.上学・技術に占めるロポヅトの位匙
巾野栄二,機械研ニュース・ V01.6, 1975年6月
6.冗長度と力感覚を有する人間腕形マニピュレータの機枇と制御
小野栄二,マン.マシン.システム研究会資料・・ V01.75-22,1975年12上」
フ.類似化による複知'形態の輸郭形状認識
中野栄二,機械研ニュース,1975年
8.ロポットとコンピュータ知能ロポットの動きの什細み
巾里予栄二, PPP ・ V01.2-1,1976丕f 111
31
9.冗長度のあるマニピュレータの制御
小野栄ど',機械Wにユース・ V01.3, 1976年3月
10.ロポヅトの下の機構と制御
小野栄二, bit1顎11寺増刊(ロポット)・ V01.97, 1976イf 7 j・1
Ⅱ.ロボヅト用言語について
中野栄二,Π本産業用ロポット1業公,1976q三8 打
12.人1川腕形マニピュレータ
小野栄一_,日ポ産業技術振興協会技術資料・ V01.104,1979年6月
13.バイオニクス剰1感・一省エネ形食小'のすすめー
中野栄二,バイオニクス・サーキュラー・ V01.12, 1979年9jl
N.多関節マニビュレータの乎先位羅および乎先ブj向誹算法に関するーぢ察
.・ト野栄ブ.,機械技術研究所所縦・ V01.33-6,1979イ1Ξ1リj
15.偵ちに横行,回転を全方向移動試験車
中野栄二, 1幾械研ニュース・ V01.1980-4, 1980年4月
3 2
1 6
ロ ボ ッ ト の ノ J 感 覚
小 世 1 栄 _ ' 一 自 動 化 技 術 ・  V 0 1 . 1 2 - 6 , 1 9 8 0 年 6  打
女 山 走 移 動 機 械 碩 究 会 の 発 足 に つ い て
中 野 栄 ' . , バ イ オ メ カ ニ ズ ム 学 会 誌 ・  V 0 1 . 4 - 4 ,  1 9 即 午 1 2 j l
制 御 技 術 の 研 究 開 発
小 野 栄 一 " , 自 動 化 技 術 ・  V 0 1 . 1 3 - 1 ,  1 9 8 1 年 1  打
日 木 の ロ ポ ッ ト 産 業 の 将 ・ 来 竹
小 皿 予 栄 二 , 通 産 ジ ャ ー ナ ル ・  V 0 1 . B 1 2 ,  1 9 8 1 イ ギ  3  j ・ 1
ロ ボ ッ ト の 硬 さ 感 覚 と 硬 軟 判 別 珂 バ 乍
火 野 武 b j , 谷 π 洞 U 耻 , 谷 和 屶 , 小 野 米 二 , 機 械 技 術 研 究 所 所 桜 ・  V 0 1 . 3 5 -
5 , 1 9 別 仟 . 9  j l
人 剛 の 代 わ り が 務 ま る も の 狼 う
, ・ 1 ・ 州 1 ・ 栄 二 ,  N I K K E I M E C H A N I C A L , 1 9 8 1 年 9  打
産 業 用 ロ ポ ッ ト の 利 用 技 術
小 野 栄 二 , 他 , 五 忌 業 用 ロ ポ ヅ ト , 1 9 別 年 1 0 円
ロ ポ ヅ ト の 将 来
、 1 ・ Ⅷ f 栄 二 . ,  f 斗 学 ( 岩 波 . 1 1 ・ 1 占 ) ・  V O ] . 5 1 - 1 0 , 1 9 別 午 1 0 j l
別 冊 サ イ エ ン ス / メ カ ト ロ ニ ク ス ( ロ ポ ヅ ト の 進 化 )
小 野 栄 二 , 他 , 別 1 Ⅲ サ イ エ ン ス / メ カ ト ロ ニ ク ス , 1 9 8 1 年 1 2 刃
医 療 看 准 川 介 助 ロ ポ ヅ ト 「 メ ル コ ン ク ' 」 の 開 発
中 野 栄 " , 機 械 研 ニ ュ ー ス ・  V 0 1 . 1 9 8 2 ・ - 0 4 , 1 9 8 2 年 6  j l
ロ ボ ッ ト 学 会 が 発 足 す る ま で
ヰ ・ 哩 予 栄 _ ニ ,  H  木 ロ ポ ッ ト 学 会 誌 ・  V 0 1 . 1 - 1 ,  1 9 8 3 イ F  4 1 ]
白 然 を 食 べ る
中 野 栄 二 , フ ヅ ト ワ ー ク ・  V 0 1 . 1 - 8 , 1 9 8 3 イ F I 0 1 1
D e s i g n l n g  T o m o r r o w ' S  R o b o t s
N a 1 ζ a n o  E i j i ,  J a p a n  E c h o  ・  V 0 1 . 1 0 , 1 9 8 3 午 1 0 村
ロ ポ ッ ト の 鋤 は 「 移 劃 ル 對 氾 」 と 「 機 械 の 腕 」
中 野 栄 二 ,  j で 1 峪 正 直 ,  j 固 制 判 1 Π ・  V 0 1 . 8 8 - 5 6  ( 3 U 7 ) ,  1 9 8 3 イ " 2 打
機 械 技 術 研 窕 所 ロ ボ ッ ト エ 学 課
中 野 米 一 、 , 日 本 ロ ポ ッ ト 学 会 誌 ( 研 究 室 紹 介 ) ・  V 0 1 . 1 - 4 ,  1 9 8 3 年 1 2 打
非 製 造 業 で の 利 川 も 増 え る ロ ボ ヅ ト
中 野 栄 一 ' ,  1 1 1 動 化 技 術 ・  V 0 1 . 1 6 - 4 ,  1 9 8 4 年 4 1 1
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32 移動ロポット搭枝形位置方向計測裴耀の開充とその走ljl,リ御への適用
新訓・健生,巾野栄二,機械技術研究所所縦・ V01.38-3, 1984年5ナj
福祉とロポヅト
,・ト野栄 1,スズケンメディカル・ V01.71,1984年12打
階段登降可能な固定歩容形6脚移動ロポヅトの開発
'・卞野栄二,他,機械研ニュース・ VO].1984-12,19841ド1211
開発が逝む*捌捉作業ロボット
,・1・Ⅷ1栄二, COMσU11 コミュニケーシ"ンズ)・ V01.8認,1985イ1ミ 4 ナj
ヌ寸談:人1-1知能は人1樹にどこまで近づいていくのか
相磯秀大/小野栄ム, j}刊情縦処埋試験・ V01.34,1985年6 打
ロボヅト技術の動向と展望各論(2)移動技術
小県f栄二,機械振,U ・ V01.16-8,1985午 8 jj
文化としての先端技術上を/第一・'、市(ロポット技術のも九らすもの)
中"栄一_,他,文化としての先゛諾技術 Eを,/第一・章ロボヅト/_1 ロボ
ツトとリι代社会,198予下 9 ナ」
全力向移動ロボット
中野栄二,附習会「ロポットの現状と将来(その 3)」ーロホヅトにおけ
るアクチュエータ・'駆剰"、立1荊と移動・搬送Π, V01.2,】985イr.9 刀
H本の技術力(1のーロポット
^1・,野栄二',発川1 ・ V01.82-10, 198511ミ10jj
令力向移動はもうそれほど鄭しくない
ヰ・哩野栄二, DAIFUKU NEWS/特覗ι無人搬送小,これからのノj向性を
さぐる/インタビュー・ V01.106, 1985年11上1
介川川」ロポットの可能忰と限界
岼・雌f栄_ニ,理学療法と作業療法・ V01.19-11, 1985年Ujl
ロポヅトー訂然が創り1」_1した最局の芸術品"人1瑚",その機能に・歩でも近づ
くことがψ
,・ト野栄二,ベルーフ(プロフェッシ"ナル様D ・ V01.426,1985イF1211
開発が進む極限作業ロポヅト("集:どう変わる臼本の先端技術)
.、1・哩予栄'., com (勿1日コミュニケーションズ),1985年3 jl
令力向移動巾のコンピュータ制御
大西胸i尚,橋野賢,寸・叫予栄二',機械技術研・V01.24, 1986イr
知能ロポット
中野栄一→週刊ダイヤモンド特集:10大先端ビジネスの新主役・ V01
742,1986年 l jl
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45
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ロ ポ ッ ト ・ 歩 き は じ め た 自 動 機 械
寸 、 哩 f 栄 二 , ニ ュ ー ト ン ・  V 0 1 . 6 3 , 1 9 8 6 年 3  j ]
工 場 の 外 へ 出 て い く 1 ! 打 乞 イ 乍 業 ロ ポ ッ ト
中 野 栄 二 , 鉄 ( ウ ル ト ラ サ イ エ ン ス 棚 D  ・  V 0 1 . 1 3 1 , 1 9 8 6 年 3 月
ス ト レ ス と の つ き あ い 力
中 里 予 栄 、 、 . , め る と ー く ・  V 0 1 . 2 3 , 1 9 8 6 年 3 月
I V 杯 Π 6 1 年 度 研 究 業 務 汁 画 の 慨 要
小 野 栄 _ ニ , 機 械 研 ニ ュ ー ス ・  V 0 1 . 1 9 8 6 - 4 ,  1 9 8 6 年 4 月
令 力 向 移 動 i 川 こ 有 用 な 能 動 ガ 1 右 艸 尉 奧 可 能 な キ ャ ス タ
小 少 f 栄 _ ' . ,  M  &  E  ・  V 0 1 . 1 3 4 ,  1 9 8 6 司 二  4  j ]
2 0 0 億 円 の 研 窕 開 発 費 で ◇ 世 紀 ボ に 椒 限 作 業 ロ ボ ヅ ト 災 刑 化 ! ?
小 野 栄 ム , 週 刊 現 代 ー シ リ ー ズ / H 本 の フ ロ ン ト ラ イ ン 令 コ " 杏 口
ポ ヅ ト は ど こ ま で 人 間 に 代 わ り う る の か ・  V 0 1 . 2 8 1 6 ,  1 9 8 6 イ 1 Ξ 4 1 1
マ ニ ビ ュ レ ー タ の ハ イ ブ リ ッ ド 制 御 に 関 す る J ' y 遊 研 究
新 井 健 牛 , 中 野 栄 一 _ , 欠 野 智 昭 , 橋 本 亮 ・ , 機 械 技 術 研 究 所 所 桜 ・ V 0 1 . 如
- 3 , 1 9 8 6 年 5  j ,
対 談 内 燃 機 関 と し て の 人 制
浅 レ ι 俊 却 . , ^ 1 ・ , 世 子 栄 一 → え れ き て る ・  V O 】 . 2 1 , 1 9 8 6 1 F  5 月
イ ン タ ビ ュ ー : ロ ポ ッ ト の 妓 先 端 佶 蛾 は ハ イ テ ク の 近 末 来 を 語 る
小 野 栄  t ,  i ! i 存 と 航 ・ , 1 } .  V 0 1 . 1 9 8 6 1 1 , 1 9 8 6 可  1 0 ナ ]
巻 頭 d / 利 ・ 学 技 術 の ニ ュ ー フ ロ ン テ ィ ブ と な る か ? 動 き H _ 1 す H F S P 計 師 1
小 出 f 栄 _ ニ . , ロ ポ テ ィ ス ト ・  V 0 1 . 6 , 1 9 8 6 年 1 0 j l
か め の 動 き に 似 た 4 脚 歩 行 ロ ポ ッ H 刑 発 新 た な 2 脚 支 持 機 枇 剛 充 で ー
中 野 栄 一 . .  P T e s t o  ・  V 0 1 . 1 8 2 , 1 9 8 7 圷 ・  1 1 j
売 業 翊 ロ ポ ヅ ト の 米 来
鴫 ・ , 少 f 栄 1 _ ニ , オ ー ト メ ー シ ョ ン ・  V 0 1 . 3 2 , 1 0 , 1 9 8 フ ィ F I 0 月
ロ ポ ヅ ト は ど こ ま で 人 間 に 近 づ く か ー ・ 軟 ら か い 機 械 の 開 発 が ポ イ ン ト
, ・ 1 , 坐 f 栄 _ ニ , オ ー ト ピ ア ・  V 0 1 . 5 ,  1 9 8 7 年 1 0 村
ロ ポ ッ ト 産 業 は 侘 牛 活 を 変 え う る か
中 野 栄 二 , 住 宅 金 融 月 村 1 ・  V 0 1 . 4 3 1 , 1 9 8 7 年 1 2 j ]
下 3 4 部 の 太 来 は , バ ラ 色 だ 。 し か し , 自 然 に 対 し て ご う ま ん に な ら な い よ う 気
を つ け よ う 。 ( ロ ポ ヅ ト 「 当 上 が 君 達 に 贈 る メ ヅ セ ー ジ )
寸 ・ 哩 「 栄 二 , 大 学 入 試 対 策 ジ ャ ー ナ ル ・  V 0 1 . 9 7 , 1 9 8 7 年 6  ナ 」
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62 知能ロポット(資料提供)
中野栄二,月刊情報処理試験・ V01.36,1987年6月
歩行ロボットの研究
中野栄二,東北大学学報・ V01.1224,1988年5月
東北地域におけるメカトロニクス産業の現状と将来方向に関する調査
中野栄二,他,東北地域におけるエレクトロニクス&メカトロニクス
産業振興調査・第2編,1988年6貝
末来のロボット(別冊「エレホビー』特集,21世紀はロポットの時代!?,
ロポット博士になろう)創冊1400号祈念特別付録
中野栄二,ラジオの製作・ V01.378,1988年3月
ロボット研究と医療福祉
ヰ・,野栄二, UPDATE ・ V01.39,1989年
メカトロニクス
中野栄二,白井良明,機械産業の施策に関する調査研究・V01.12,1989
年4月
歩行ロポット
中野栄二,省力と自動化, i989年5月
ディジタルPWM駆動回路の開発
中野栄二(木村浩),みやぎ産業科学・ V01.3,1989年6月
随想:地方都市と自動車社会
中野栄二,車と情報・ V01.1,1989年9月
ロボットにおける伝達案内機構
中野栄二,日本機械学会講習会教材・ V01.890-55,1989年10月
ロポット技術開発の現状と今後の動向ーロボット技術を通じてみる先端
技術の状況と展望一
中野栄二,第 12 回テクノセミナー・ V01.15,1989年11月
次世代産業用ロボット
中野栄二,創立10周年記念シンポジウム最先端産業用ロポットシス
テムと応用・ V01.90-12,1990年
63
64
65
66
67
68
69
70
71
72
73
74 跳躍機械の着地制御の研究
中野栄二,大久保宏樹,他 1名,メカトロニクス,1990年
90年代の産業用ロポットに期待する
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